






































































































































































































































































































El  sistema  de  alimentación  para  módulo  de  almacenamiento  implementado  tiene  dos 
modalidades  de  función:  secuencia  manual  para  que  el  usuario  designe  en  cuál  de  las  9  


















mejoró  las  habilidades    en  la  configuración  y  programación  de  PLC  y  SCADA  de  los
participantes en la elaboración del proyecto.
El  proyecto  cumple  con  la  meta  propuesta  de  alimentación  de  materiales  clasificación  y 










The  team  consists  of  a  feeding  system where  through  sensors  detect  the  color  and  type  of 
material and by a pneumatic clamp displays the material for three tiers of storage each has three 
storage  locations  by  type  and  color,  with  electrical  control  devices  of  movement  in  three 
dimensions that achieves controlled warehouses and automated having the desired position of 






 Having  an  appreciation  of  the  operation  of  mechanical,  electrical,  control  and
supervision.
 Develop programming  through an  industrial PLC and development of monitoring and
data acquisition (SCADA) used, through a HMI touch screen, improved work skills in the
configuration and programming of PLC and SCADA participants in developing the project.












todos  los campos de  la producción,  la gran mayoría no está en capacidad de competir en  los 
mercados  internacionales,  tanto  en  cantidad  como  en  calidad.  La  explicación  salta  a  la  vista 
cuando se observa y analiza el parque de maquinaria actual  y el equipo de empleados usado.  
Este  está  formado  por  una  amplia  gama  de  tecnologías,  la  mayoría  de  ellas  con  una  alta 





control  y  automatización  de  procesos  ya  que  se  ve  beneficiada  la  parte  operativa,  logística, 











módulo  de  almacenaje  vertical  con  PLC  y  SCADA  para  la  optimización  de  un  proceso  de 
almacenaje  industrial”,  este  se  inspecciono  y  verifico  la  estructura  global  del  mismo 
llegando a la conclusión la falta de un sistema de alimentación comprendiendo los procesos 
















SCADA  para  Modulo  MPS  de  Almacenamiento”,  se  reducirá  de  manera  significativa, 
importante  y  contundente  el  tiempo,  coste  y  eficiencia  del  proceso  debido  a  la 
sincronización adoptada entre el sistema de alimentación por apilador contando este con 
sensores  ópticos  e  inductivos  para  la  identificación  de  colores  y  tipo  de  material, 
clasificando estos de manera automatizada y controlada en el sistema existente ayudando 





































 Diseñar el control  secuencial del  sistema de alimentación para módulo de





y  la pantalla Táctil,  la  configuración  y programación a  través del  Software
MCGS.
 Realizar    la puesta en marcha y pruebas de funcionamiento del sistema de
alimentación para módulo de almacenaje vertical.











 El  ensamblaje  del  sistema  consta  de  un  apilador  de  objetos  controlados
































correspondientes  es  necesario  tomar  en  consideración  las  características  del material 
como su  tamaño, peso, durabilidad, vida en anaqueles,  tamaño de  los  lotes y aspectos 
económicos. Se incurre en costos de almacenamiento y recuperación, pero no se agrega 
ningún valor a los productos. Por lo tanto, la inversión en equipos de almacenamiento y 
manejo de materiales, así  como en  superficie de bodega, deberán  tener  como base  la 
reducción máxima de los costos unitarios de almacenamiento y manejo. 
También debe considerarse el control del tamaño del inventario y la ubicación del mismo, 
las  instrucciones  sobre  las  inspecciones  de  calidad,  las medidas  relativas  al  surtido  y 
empaque de  pedidos,  el  andamiaje  y número  apropiado de  andenes  para  recepción  y 



















Cada  uno  de  estos  métodos  produjo  un  aumento  en  la  eficiencia  de  los  almacenes. 
Generalmente, los almacenes más eficientes son los que logran albergar la mayor cantidad 
de producto por metro de cuadrado de espacio disponible y los que reducen costos como 




























trabajo para el personal perdiendo  tiempo  importante que podría  ser aprovechado en 
otras áreas de la empresa donde generarían más productividad.  
2.2.2. ALIMENTADORES AUTOMATICOS 
Los  alimentadores  automáticos  casi  no  son  utilizados  en  nuestro medio,  hablando  del 

















Al  finalizar  el  trabajo  en  todos  los puestos,  el utillaje  en  el que  está  fijada  la pieza  se 
transfiere al siguiente por medio del giro parcial de una mesa circular divisora. El tamaño 
de la mesa limita el número de puestos. 











































5Los  Sistemas  de  control,  según  la  teoría  cibernética,  se  aplican  en  esencia  para  los 
organismos vivos,  las máquinas y  las organizaciones. Estos sistemas fueron relacionados 































 El  transmisor, es  la parte del  transductor que  tiene por  finalidad  transformar  la
magnitud  vista  por  el  captador,  normalmente  la  variación  de  una  magnitud
eléctrica o neumática.
‐ Comparador o detector de error: Es el dispositivo encargado de comparar el valor de 

































es el  captador. Esta  señal  realimentada es  comparada  con  la  señal de  referencia en el 
comparador que proporcionará una señal de error o señal activa que entra en el regulador 
o controlador.
Son  sistemas mucho más precisos que  los  sistemas de  lazo abierto al  corregir posibles 
modificaciones en la señal de salida buscada. 
2.4.2.2.2. SISTEMA DE CONTROL DE LAZO ABIERTO 
Son  sistemas  en  los  que  la  señal  de  salida  no  influye  en  la  señal  de  entrada,  si  hay 
perturbaciones que actúen sobre el sistema, la señal de salida puede verse modificada y 







controlar  tareas  sencillas.  La  gran  variedad  de  modelos  S7‐‐200  y  el  software  de 
















acceder  a  la  entrada o  salida  física en  cuestión,  aunque  el  acceso  a  las E/S  se
efectúa por lo general a través de las imágenes de proceso.








Micro/WIN  para  facilitar  la  comprobación  del  programa  de  usuario.)  Si  se
incrementa  el  porcentaje  de  tiempo  dedicado  a  estas  dos  tareas,  aumentará
también el  tiempo de  ciclo, por  lo que el proceso de  control  se ejecutará más
lentamente.
 El S7‐200 permite fijar el estado de las salidas digitales al cambiar a modo STOP. La





analógicas permite ajustar éstas a  valores  conocidos  tras un  cambio de RUN a
STOP, o bien  conservar  los valores de  las  salidas existentes antes del cambio a
modo STOP. La tabla de salidas analógicas forma parte del bloque de sistema que
se carga y almacena en la CPU S7‐200.









 El  S7‐200  permite  filtrar  las  entradas  analógicas.  El  S7‐200  permite  filtrar  las




 El  S7‐200  permite  capturar  impulsos  de  breve  duración.  El  S7‐200  ofrece  una






de  diagnóstico).  El  LED  de  diagnóstico  puede  encenderse  bajo  el  control  del
programa de usuario, o bien automáticamente al forzarse una E/S o un valor de
datos, o bien cuando ocurra un error de E/S en un módulo.
 El S7‐200  conserva un historial de  los principales eventos de  la CPU. El S7‐200
conserva un historial con sello de tiempo de los principales eventos de la CPU, por
ej. Cuando se conecta la alimentación, cuando la CPU pasa a modo RUN y cuando































impulsos  (PTO), o bien una Modulación del ancho de  impulsos  (PWM). La  función PTO 
ofrece  una  salida  en  cuadratura  (con  un  ancho  de  impulsos  de  50%)  para  un  número 
determinado de impulsos (comprendido entre 1 y 4.294.967.295 impulsos) y un tiempo de 
ciclo determinado (en microsegundos o milisegundos). La función Tren de impulsos (PTO) 
se  puede  programar  para  generar  un  tren  de  impulsos,  o  bien  un  perfil  de  impulsos 
compuesto por varios trenes de impulsos. La función PWM ofrece un tiempo de ciclo fijo 
con una salida de ancho de  impulsos variable. El tiempo de ciclo y el ancho de  impulsos 












































- Definir el funcionamiento erróneo o  inesperado de  los actuadores que pudieran
causar peligros.
- Definir  las  condiciones que  garanticen un  funcionamiento  seguro  y determinar
cómo detectar esas condiciones, independientemente del S7‐200.
- Definir cómo el S7‐200 y  los módulos de ampliación deben  influir en el proceso
cuando se conecte y desconecte la alimentación, así como al detectar errores.
- Prever  dispositivos  de  parada  de  emergencia  manual  o  de  protección  contra
sobrecargas  electromagnéticas  que  impidan  un  funcionamiento  peligroso,
independientemente del S7‐200.
- Desde  los circuitos  independientes, proveer  información de estado apropiada al
S7‐200 para que el programa y las interfaces de operador dispongan de los datos
necesarios.
























 En  modo  RUN,  los  OBs  cíclicos  se  ejecutan  repetidamente.  Los  eventos  de






El  borrado  total  borra  toda  la  memoria  de  trabajo,  así  como  las  áreas  de  memoria 
remanentes  y  no  remanentes.  Además,  copia  la memoria  de  carga  en  la memoria  de 













proyecto  mientras  se  ejecuta  el  programa  de  usuario.  La  CPU  copia  algunos
elementos del proyecto desde la memoria de carga en la memoria de trabajo. Esta









Adapta  y  codifica  de  forma  comprensible  para  la  CPU  las  señales  procedentes  de  los 
dispositivos de entrada o captadores.  
 Captadores  Pasivos  son  aquellos  que  cambian  su  estado  lógico,  activado  ‐  no
activado,  por  medio  de  una  acción  mecánica.  Estos  son  los  Interruptores,
pulsadores, finales de carrera, etc.
 Captadores Activos  son dispositivos electrónicos que necesitan  ser alimentados
por una tensión para que varíen su estado lógico. Este es el caso de los diferentes
tipos  de  detectores  (Inductivos,  Capacitivos,  Fotoeléctricos). Muchos  de  estos
aparatos  pueden  ser  alimentados  por  la  propia  fuente  de  alimentación  del
autómata.



























El  PLC  por  sus  especiales  características  de  diseño  tiene  un  campo  de  aplicación muy 
extenso.  La  constante  evolución del hardware  y  software  amplía  constantemente  este 
campo  para  poder  satisfacer  las  necesidades  que  se  detectan  en  el  espectro  de  sus 
posibilidades reales. 
Su utilización se da fundamentalmente en aquellas instalaciones en donde es necesario un 
proceso de maniobra,  control,  señalización, etc., por  tanto,  su aplicación abarca desde 
procesos  de  fabricación  industriales  de  cualquier  tipo  a  transformaciones  industriales, 
control de instalaciones, etc. 



























3. SCADA:  Combinación  de  hardware  y  software  que  permita  la  colección  y
visualización de los datos proporcionados por los instrumentos.
9  Introducción  a  los  autómatas  programables,  http://alojamientos.us.es/grupotar/tar/formatec/ 
automatas/auto_tema01.pdf 


























supeditada,  por  el  proceso  a  controlar,  y  en  última  instancia,  por  el  hardware  e 
instrumental  de  control  (PLCs,  controladores  lógicos,  armarios  de  control,  etc.)  o  los 
algoritmos  lógicos  de  control  aplicados  sobre  la  planta  los  cuales  pueden  existir 
previamente a la implantación del sistema SCADA, el cual se instalará sobre y en función 




actuando  sobre  la planta; esto es, podemos actuar  y  variar  las  variables de  control en 






proceso  que  se  desarrolla.  En  el  supervisor  descansa  la  responsabilidad  de  orientar  o 
corregir  las acciones que  se desarrollan. Por  lo  tanto  tenemos una  toma de decisiones 
sobre  las acciones de últimas de control por parte del supervisor, que en el caso de  los 
sistemas SCADA, estas recaen sobre el operario. 







función  complementaria  de monitorización: Observar mediante  aparatos  especiales  el 
curso de uno o varios parámetros fisiológicos o de otra naturaleza para detectar posibles 
anomalías (Definición Real Academia de la Lengua) Es decir, los sistemas de automatización 
de  interfaz  gráfica  tipo  HMI  básicos,  ofrecen  una  gestión  de  alarmas  en  formato 
rudimentarias mediante las cuales la única opción que le queda al operario es realizar una 
parada de emergencia, reparar o compensar la anomalía y realizar un reset. En los sistemas 
SCADA,  se utiliza un HMI  interactivo el  cual permite detectar  alarmas  y  a  través de  la 
40 









 Adquisición  y  almacenado  de  datos,  para  recoger,  procesar  y  almacenar  la
información recibida, en forma continua y confiable.






 Conectividad  con otras aplicaciones  y bases de datos,  locales o distribuidas en
redes de comunicación



















el  interfaz entre  la persona y  la máquina. Tradicionalmente estos sistemas consistían en 
paneles compuestos por  indicadores y comandos,  tales como  luces pilotos,  indicadores 
digitales y análogos, registradores, pulsadores, selectores y otros que se interconectaban 
con la máquina o proceso. En la actualidad, dado que las máquinas y procesos en general 






























 Todos  los  HMI  son  desarrollados  a medida.  Se  desarrollan  en  un  entorno  de
programación gráfica con lenguajes conocidos como el C++, Visual Basic, Delphi,
etc.  los  cuales  son  desarrollados  por  los  propios  fabricantes  de  equipos
electrónicos.
 Paquetes  comprados  de  HMI.  Son  paquetes  de  software  que  contemplan  la
mayoría de  las  funciones estándares de  los  sistemas  SCADA. Ejemplos  son  FIX,
WinCC, Wonderware, etc.
43 








permite  la entrada de datos y órdenes al dispositivo, y a su vez muestra  los  resultados 









Desde  finales  del  siglo  XX  y  especialmente  en  los  comienzos  del  XXI  alcanzan  un  uso 









sus  principales  características  y  fundamentos  de  los  más  utilizados.  En  principio  un 
protocolo  de  comunicación  es  un  conjunto  de  reglas  que  permiten  la  transferencia  e 
intercambio de datos entre  los distintos dispositivos que conforman una red. Estos han 









La  ISO  reconoció que  era necesario  crear un modelo de  red que pudiera  ayudar  a  los 
diseñadores de red a implementar redes que pudieran comunicarse y trabajar en conjunto 
(interoperabilidad) y por lo tanto, elaboraron el modelo de referencia OSI en 1984. 
El modelo  de  referencia OSI  es  el modelo  principal  para  las  comunicaciones  por  red. 













































































Durante una  transmisión,  los datos cruzan cada una de  las capas en el nivel del equipo 
remitente.  En  cada  capa,  se  le  agrega  información  al  paquete  de  datos.  Esto  se 
llama encabezado, es decir, una recopilación de información que garantiza la transmisión. 
En el nivel del equipo  receptor, cuando se atraviesa cada capa, el encabezado se  lee y 


























En  una  red monomaestro,  el  PC  o  la  PG  y  la  CPU  S7—200  se  interconectan  bien  sea 
mediante un cable multimaestro PPI, o bien utilizando un procesador de comunicaciones 
(CP) instalado en el PC o la PG. En la red de ejemplo que aparece en el lado superior de la 





















Las máquinas  simples  se  usan,  normalmente,  para  compensar  una  fuerza  resistente  o 
levantar un peso en condiciones más favorables. Es decir, realizar un mismo trabajo con 
una fuerza aplicada menor. 






































tipo  de  estructuras.  Normalmente  cualquier  proyecto  de  ingeniería,  arquitectura,  etc. 
utiliza estructuras metálicas. 
B) PERFILES























elástico y por  tanto, al aplicarle una  fuerza,  se comprime, mantiene esta compresión y 
devolverá  la  energía  acumulada  cuando  se  le  permita  expandirse,  según  la  los  gases 
ideales17.  
2.9.1. COMPONENTES DE UN SISTEMA NEUMATICO 
A continuación  se describirán el  total de componentes en un  sistema neumático. En  la 
Figura  17  se  observa  de  manera  gráfica  los  diversos  componentes  de  un  sistema 
neumático:  








circuitos  neumáticos.  Por  ello  es  necesario  disponer  de  aire  a  presiones  superiores, 















recibir  aire  con una presión uniforme  y  libre de  impurezas. Además, muchos de  estos 
dispositivos  tienen  elementos  móviles  que  precisan  ser  lubrificados. 
La preparación del aire comprimido que consumen los dispositivos neumáticos conectados 
en diferentes puntos se realiza mediante las llamadas unidades de mantenimiento. Estas 




restos  de  pequeñas  oxidaciones,  etc.).  Su  funcionamiento  es  el  siguiente: 




















una membrana móvil,  de  manera  que  deja  pasar  una  cantidad  constante  de  aire 
comprimido hacia el punto de utilización. 
Cuando  en  el  punto  de  utilización  se  produce  un  aumento  de  presión,  la membrana 
retrocede  cerrándose  la  entrada  de  aire  y  abriéndose  los escapes que  hacen  bajar  la 
presión del aire de utilización, por lo que la membrana recupera su posición desplazando 





Una vez  filtrado, y regulada su presión, el aire comprimido pasa a  través del  lubricador 
mezclándose  con  una  fina  capa  de  aceite  que  arrastra  en  suspensión  hasta  las  partes 
móviles de  los dispositivos neumáticos. De esta manera son  lubricados disminuyendo  la 
fricción y evitando el desgaste. 
El funcionamiento del lubricador es el siguiente: 
 Al  pasar  el  aire  por  el estrechamiento que  hay  en  el 
lubricador, aumenta la velocidad y disminuye la presión. 
 La bajada de presión produce un efecto de succión, de manera que el aceite que




situado  en  su  parte  inferior  hasta  la  zona  donde  se  encuentra
el estrechamiento por el que circula el aire comprimido; allí, la velocidad del aire






por  aquellos  elementos  de  señalización  y  de  mando  que  gobiernan  el  paso  del  aire 




















Los cilindros de  simple efecto  se utilizan para  sujetar, marcar, expulsar, etc. Tienen un 
consumo  de  aire  algo más  bajo  que  un  cilindro  de  doble  efecto  de  igual  tamaño.  Sin 
embargo, hay una reducción de impulso debida a la fuerza contraria del resorte, así que 
puede  ser  necesario  un  diámetro  interno  algo más  grande  para  conseguir  una misma 
fuerza. También  la adecuación del resorte tiene como consecuencia una  longitud global 
más  larga y una  longitud de carrera  limitada, debido a un espacio muerto. La variedad 







dos  caras  del  émbolo  (aire  en  ambas  cámaras),  por  lo  que  estos  componentes  sí  que 
pueden realizar trabajo en ambos sentidos. Sus componentes internos son prácticamente 
iguales a los de simple efecto, con pequeñas variaciones en su construcción. Algunas de las 
más notables  las encontramos en  la  culata anterior, que ahora ha de  tener un orificio 
roscado para poder realizar la inyección de aire comprimido (en la disposición de simple 
efecto  este  orificio  no  suele  prestarse  a  ser  conexionado,  siendo  su  función  la 
comunicación con la atmósfera con el fin de que no se produzcan contrapresiones en el 
interior de  la cámara). El perfil de  las  juntas dinámicas también variará debido a que se 














































Es  una  serie  de  elementos  o  componentes  eléctricos  o  electrónicos,  tales 
como resistencias,  inductancias, condensadores, fuentes,  y/o  dispositivos 
19 Pinzas neumáticas, http://www.diprax.es/aire‐comprimido/pinzas‐neumaticas‐grippers/ 
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electrónicos semiconductores,  conectados  eléctricamente  entre  sí  con  el  propósito  de 
generar, transportar o modificar señales electrónicas o eléctricas.  
2.10.1. CARACTERISTICAS DE LOS SISTEMAS ELECTRICOS 
1. Todo  circuito eléctrico está  formado por una  fuente de energía  (tomacorriente),









CC o motor  DC)  es  una  máquina  que  convierte  la energía  eléctrica en mecánica, 




de  la máquina, conocidos  también con el nombre de polos, que pueden ser de  imanes 
permanentes  o  devanados  con  hilo  de cobre sobre  núcleo  de  hierro.  El rotores 













Un sensor es  un  dispositivo  capaz  de  detectar magnitudes  físicas  o  químicas,  llamadas 
variables de  instrumentación,  y  transformarlas  en  variables  eléctricas.  Las  variables de 
instrumentación  pueden  ser  por  ejemplo:  temperatura,  intensidad  lumínica,  distancia, 
aceleración,  inclinación,  desplazamiento,  presión,  fuerza,  torsión,  humedad, 
movimiento, pH, etc. Una magnitud eléctrica puede ser una resistencia eléctrica (como en 






















que  tienen  capacidad  para  detectar  ligeros  contrastes  superficiales.  La  detección  de 











































grandes  de  la  conmutación,  disponible  de  los  sensores  con  dimensiones  pequeñas. 
Detectan los objetos magnéticos (imanes generalmente permanentes) que se utilizan para 
accionar el proceso de la conmutación. Los campos magnéticos pueden pasar a través de 
muchos  materiales  no  magnéticos,  el  proceso  de  la  conmutación  se  puede  también 




































cuenta  con  sensores  de  proximidad  fotoeléctrico,  fotoeléctrico  de  color‐contraste  e
inductivo.
















































Para  nuestro  proyecto  y  las  necesidades  requeridas  nos  es  muy  útil  el  robot  cartesiano 


































sus  diferentes  niveles  y  así    poder  realizar  el  trabajo  de  almacenamiento  y  posicionamiento 














Luego de haber  ingresado a  la secuencia manual tendremos  los siguientes botones táctiles de 
activación  y  desactivación  de  los  actuadores  para  proseguir  con  nuestra  clasificación, 
ordenamiento y almacenamiento del material: 
o Empujador de bloque: Aquí tendremos las opciones avanzar o retroceder el empujador
de  bloque  o  actuador  1  del  sistema  de  alimentación  según,  vea  por  conveniente  el
usuario.












del eje Z de  forma positiva hacia arriba y de  forma negativa hacia abajo, el motor  se
detendrá en cualquier sensor que lo detecte si la detección no es en la ubicación deseada





HMI  asi  obtendremos  el  punto  de  referencia,  prosiguiendo  con  pulsar  el  boton  del  modo 
automatico de la pagina principal de la pantalla tactil HMI.  
Estando dentro del modo automático, visualizaremos los botones de inicio, pausa y detener, como 










o Indicadores:  Se  activaran  de  acuerdo  al  orden,  material  o  color  de  tapa  (material
seleccionado) que se vaya alojando en la matriz de almacenamiento.
Por temas de seguridad, en caso de salir del modo Automático en el momento de haber cogido 







el  sistema  de  alimentación,  en  el  robot  cartesiano  XZ  precisamente  en  el  eje  vertical  (Z)  se 
implementó  y  acoplo  la  pinza  de  accionamiento  neumático,    así  mismo  en  la  unidad  de 

























































vertical  (Z)  se  implementó  y  sostiene  la  pinza  de  accionamiento  y  actuador  neumático  de 
desplazamiento horizontal, (ver Figura 36). 








facilitan  su  desplazamiento,  todo  este  conjunto  está  fijado  en  el  carrito  de  desplazamiento 
vertical. El objetivo de la pinza neumática es la de agarre y sujeción de la pieza o material, cuyo  
dispositivo tenga la capacidad de retener y liberar un objeto mediante unos “dedos” mientras se 
ejecuta  una  operación  especifica.  Los  “dedos”  se  accionan  a  través  del  actuador  3  cilindro 
compacto de doble efecto el cual estando en  su posición  inicial encontrándose extendido  los 




























compone  por  el  compresor  de  aire,  unidad  de  mantenimiento,  electroválvulas  y  cilindros 
neumáticos, todos estos combinados para que en el sistema de alimentación y clasificación de 
material el actuador 1 inicial entregue la pieza seleccionada de forma horizontal de izquierda a 



























































sufrir  un  acondicionamiento  final,  el  cual  se  logra  utilizando  la  unidad    existente  FRL  (Filtro, 
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Regulador,  Lubricador)  del  módulo  de  almacenamiento  vertical,  que  logra  una  duración 
prolongada y funcionamiento eficaz de los componentes neumáticos. 
La unidad FRL, mostrada en la Figura 42, tiene la principal función de extraer del aire circulante 
todas  las  impurezas y el agua condensada en el último  tramo antes de  llegar a  los puntos de 








En  esta  sección  se  detallara  el  funcionamiento  de  los  cilindros  neumáticos  y  la  pinza  de 
accionamiento, cabe resaltar que al  iniciarse el proceso ya sea manual o automático todos  los 






El  primer  cilindro  neumático  de  doble  efecto  (actuador  1)se  encuentra  ubicado  de manera 
horizontal  contando  como  herramienta  de  trabajo  con  una  placa  de  aluminio  deslizable  de 
195x45mm y en la parte lateral derecha una base con una altura de 23mm acoplado en el vástago.  































Trazamos una  línea de  forma horizontal hacia  la derecha del eje vertical en  la que se ubica el 
diámetro del embolo disponible (20mm.), hasta chocar con la recta de la presión de trabajo, para 
nuestro caso en 4 bares, en esta  intersección trazamos una  línea vertical hacia abajo en el eje 















































Trazamos una  línea de  forma horizontal hacia  la derecha del eje vertical en  la que se ubica el 
diámetro del embolo disponible (16mm.), hasta chocar con la recta de la presión de trabajo, para 
nuestro caso en 4 bares, en esta  intersección trazamos una  línea vertical hacia abajo en el eje 
horizontal en  la que se ubica  la fuerza generada por ese embolo a  la presión seleccionada. De 
este análisis obtenemos que incide en 70N (7.14Kg) como fuerza máxima de trabajo a soportar 
aproximadamente, este resultado es satisfactorio para nuestras necesidades. 









































cilindro neumatico DSNUP‐16‐75‐P‐A, obtenemos como  resultado que  incide en 70N  (7.14Kg.) 
como fuerza de trabajo maxima a soportar, cubriendo nuestras necesidades satisfactoriamente.   
Por  otro  lado  la  velocidad  de  desplazamiento  del  cilindro  compacto  neumático  y    posición 
correcta del vástago, sus regulaciones respectivas son las ya descritas anteriormente en la sección 
de  análisis  ingenieril  del  actuador  1,  cilindro  neumático  SNU‐20‐100‐PPV‐A  revisar  y  analizar 
Figura 46. 
2. CILINDRO ENTREGADOR DE MATERIAL:
















de  ubicación  tanto  en  plano  vertical  como  horizontal  y  así  realizando  la  tarea  de  entrega  y 
posicionamiento de piezas o material  depositándolos en la unidad de almacenamiento según la 





























cilindro  neumatico  DSNU‐20‐100‐PPV‐A,  obtenemos  como  resultado  que  incide  en  115N 
(11.73Kg.)  como  fuerza  de  trabajo  maximo  a  soportar,  cubriendo  nuestras  necesidades 
satisfactoriamente.   






actuadores neumáticos comandados por  señales enviadas del PLC hacia  los  solenoides de  las 
electroválvulas,  utilizadas  para  el  accionamiento  de  los  cilindros  neumáticos  en  diferentes 
procesos.  
































































































1  Motor DC Eje X  24  130.00  130.00 
1  Motor DC Eje Z  24  130.00  130.00 
1  Electroválvulas  24  55.00  55.00 
4  Relés  24  20.00  80.00 
1  Sensor de Proximidad Fotoeléctrico  24  100  100 
1  Sensor  fotoeléctrico  de  color  y 
contraste  24  25  25 
1  Sensor de Proximidad Inductivo  24  25  25 
9  Sensor de Proximidad Magnético  24  25  275 
4  Final de carrera  24  5.00  10.00 
1  PLC  24  100.00  100.00 
















El  sistema  alimentación  implementado  cuenta  con  04  relés  existentes  del  módulo  de 
almacenamiento  vertical,  los  cuales  nos  proporcionan  el  control  de  tensiones  o  corrientes 
emitidas por el PLC ya que este envía valores superiores. Después de ser regulados los valores 






























Por  otro  lado  configuración  y  programación  del  PLC  S7‐200  está  situada  en  su  unidad  de 
procesamiento central CPU 224, contando con su fuente de alimentación de 24VDC, entradas y 
salidas digitales así como un conector que permite ampliar la CPU con la implementación de un 








ITEM  SIMBOLO  DIRECCION COMENTARIO 
1  Emergencia  I0.0  Pulsador Emergencia 
2  Inicio  I0.1  Pulsador Referencia 
3  Pause  I0.2  Pulsador Pause 
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4  Pul_Ref  I0.3  Pulsador Inicio 
5  EjeX_Ref  I0.4  Referencia Eje X 
6  EjeX_Pos1  I0.5  Posicion1 Eje X 
7  EjeX_Pos2  I0.6  Posicion2 Eje X 
8  EjeX_Pos3  I0.7  Posicion3 Eje X 
9  EjeX_Fin  I1.0  Posición Inicio Eje X 
10  EjeZ_Ref  I1.1  Referencia Eje Z 
11  EjeZ_Pos1  I1.2  Posicion1 Eje Z 
12  EjeZ_Pos2  I1.3  Posicion2 Eje Z 
13  EjeZ_Pos3  I1.4  Posicion3 Eje Z 
14  EjeZ_Fin  I1.5  Posición Inicio Eje Z 
Tabla 3: Variables de entrada 
B) LISTA DE SALIDAS DEL PLC
Las  salidas  configuradas  en  el  PLC  para  la  implementación  del  sistema de  alimentación  para 
módulo de almacenamiento vertical se posicionan en la tapa superior del PLC, estas son las que 
describen a continuación en la Tabla 4: 
ITEM SIMBOLO  DIRECCION COMENTARIO 
1  MotorX_Adelante  Q0.0  Motor Eje X‐Adelante 
2  MotorX_Atras  Q0.1  Motor Eje X‐Atrás 
3  MotorZ_Adelante  Q0.2  Motor Eje Z‐Adelante 
4  MotorZ_Atras  Q0.3  Motor Eje Z‐Atrás 
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5  AlimentadorTapas  Q0.4  Actuador Alimentador de Tapas 
6  Sube_Tapas  Q0.5  Actuador Elevador Tapas 
7  Empuja_Pinza  Q0.6  Actuador Empuja Tapas 
8  Luz_PulIni  Q0.7  Luz de Inicio 
9  Luz_Reset  Q1.0  Luz de referencia 
Tabla 4: Variables de Salida 
C) MÓDULO DE AMPLIACIÓN EM 223

















Salida 4 salidas DC  4 salidas de relé   8 salidas de relé   
8 salidas DC   8 salidas AC
Combinación  
4  entradas  DC  /4 
salidas DC 






4  entradas  DC  /4 
salidas de relé 











ITEM  SIMBOLO  DIRECCION COMENTARIO 
1  AlimenTapasS1  I2.0  Alimentador Tapas Retraído 
2  AlimTapasS2  I2.1  Alimentador Tapas Extendido 
3  EmpujePinzasS1  I2.2  Empuja Pinzas Retraído 
4  EmpujePinzasS2  I2.3  Empuja Pinzas Extendido 
5  SubeTapasS2  I2.4  Eleva Piezas Extendido 
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6  SensorTapas  I2.5  Detector de Tapas  
7  SensorColorTapas  I2.6  Detector Color de Tapas 













y  el  PLC,  este  cable   se  conecta al puerto  serie  del PC,  y  convierte la señal  RS‐232 en  el 
protocolo PPI, con el programa o red de la CPU S7‐200 según la Figura 60. 
 Configuración para conectar el PC a la CPU mediante el cable PC/PPI


































desplazamiento  del  robot  cartesiano  XZ  encontrándose  en  el  eje  vertical  (Z)    la  pinza  de 



























El  sensor  de  proximidad  fotoeléctrico  es  un  receptor  de  rayos infrarrojos suele  ser 
un fototransistor o un fotodiodo. Este sensor (Ver Figura 64) en nuestro proyecto es utilizado en 
la unidad de alimentación de material en donde se apila y traslada de forma vertical el mismo, el 



















de  serie  DM‐18TP,  el  cual  tiene  incorporado  una  fuente  de  luz  LED  azul,  rojo  y  verde,  la 
microcomputadora  selecciona  lo  apropiado  para  el  uso  de  acuerdo  al  color  del   objetivo 












con  productos  moviéndose  por  el  desplazamiento  de  algún  actuador. 
Dicho sensor es capaz de operar en 2 modos, detección de tacas (Modo de tacas) o detección de 
color  (Modo  color).  El  sensor DM‐18TP  es  capaz  de  guardar   hasta  8  ajustes  de  parámetros 
(bancos)  para  un  rápido  cambio  del  producto,  el  banco  que  se  elija  se  puede  cambiar 




















proximidad  de mecanismos o  elementos,  estos  elementos  usualmente  poseen  un  imán,  que 
genera su propio campo magnético adherido mecánicamente de alguna forma. 










exactamente  en  el  actuador  4  teniendo  dos  sensores  en  la  posición  retraída  y  expandida 
respectivamente. 
Por ultimo  en  el  robot  cartesiano  contamos  con  seis  sensores  tres  en posición  vertical  y  los 
restantes  en  la  posición  horizontal  estos  ayudándonos  a  detectar  la  posición  en  la  cual  se 
encuentra la unidad de desplazamiento tanto en el eje vertical (Z) como horizontal (X) y así poder 












































ITEM  SIMBOLO  DIREC  COMENTARIO 
1  Emergencia  I0.0  Pulsador Emergencia 
2  Inicio  I0.1  Pulsador Inicio 
3  Pause  I0.2  Pulsador Pause 
4  Pul_Ref  I0.3  Pulsador Referencia 
5  EjeX_Ref  I0.4  Referencia Eje X 
6  EjeX_Pos1  I0.5  Posicion1 Eje X 
7  EjeX_Pos2  I0.6  Posicion2 Eje X 
8  EjeX_Pos3  I0.7  Posicion3 Eje X 
9  EjeX_Fin  I1.0  Posición Inicio Eje X 
10  EjeZ_Ref  I1.1  Referencia Eje Z 
11  EjeZ_Pos1  I1.2  Posicion1 Eje Z 
12  EjeZ_Pos2  I1.3  Posicion2 Eje Z 
13  EjeZ_Pos3  I1.4  Posicion3 Eje Z 
14  EjeZ_Fin  I1.5  Posición Inicio Eje Z 
15  AlimenTapasS1  I2.0  Alimentador Tapas Retraído 
16  AlimTapasS2  I2.1  Alimentador Tapas Extendido 
17  EmpujePinzasS1  I2.2  Empuja Pinzas Retraído 
18  EmpujePinzasS2  I2.3  Empuja Pinzas Extendido 
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19  SubeTapasS2  I2.4  Eleva Piezas Extendido 
20  SensorTapas  I2.5  Detector de Tapas  
21  SensorColorTapas  I2.6  Detector Color de Tapas 
22  SensorMateTapas  I2.7  Sensor Inductivo Tapas 
Tabla 10: Lista de Asignación de Entradas en el PLC 
4.1.1.2. LISTA DE SALIDAS 
ITEM  SIMBOLO  DIREC  COMENTARIO 
1  MotorX_Adelante  Q0.0  Motor Eje X‐Adelante 
2  MotorX_Atras  Q0.1  Motor Eje X‐Atrás 
3  MotorZ_Adelante  Q0.2  Motor Eje Z‐Adelante 
4  MotorZ_Atras  Q0.3  Motor Eje Z‐Atrás 
5  AlimentadorTapas  Q0.4  Actuador Alimentador de Tapas 
6  Sube_Tapas  Q0.5  Actuador Elevador Tapas 
7  Empuja_Pinza  Q0.6  Actuador Empuja Tapas 
8  Luz_PulIni  Q0.7  Luz de Inicio 
9  Luz_Rest  Q1.0  Luz de referencia 
10  Pinzas  Q1.1  Actuador de Pinzas 




ITEM  SIMBOLO  DIREC  COMENTARIO 
1  Bobina1_Ref  M0.1  Bobina para referencia 1 
2  Bobina2_Ref  M0.2  Bobina para referencia 2 
3  Bobina3_Ref  M0.3  Bobina para referencia 3 
4  Bobina4_Ref  M0.4  Bobina para referencia 4 
5  Bobina1_Pause  M0.5  Bobina  pause 
6  Bobina_Pos1EjeX  M1.6  Flanco posición 1 Eje X 
7  Bobina_Pos2EjeX  M1.7  Flanco posición 2 Eje X 
8  BobinaNoSensarTapas  M10.0  Bloqueo de sensado de tapas 
9  Bobina_SenTapas  M10.1  Inicio sensado Tapas 
10  BobinaEspecial1  M10.2   









14  Bobina_Net9  M10.7   
15  Bobina_SecuenciaNet6  M11.1   
16  Rojo  M11.5  Selección Rojo 
17  Blanco  M11.6  Selección blanco 
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18  Metal  M11.7  Selección metal 
19  Parada1  M15.0  Activación 3 para parada general 
20  Parada2  M15.1  Activación 2 para parada general 
21  Parada3  M15.2  Activación 1 para parada general 
22  Parada_General  M15.3  Se llenó todas las casillas 
23  Bobina_NotInicio  M15.4  Cancela el primer paso de secuencia 
24  Bobina_LlenoBlanco  M15.5  Alerta de llenado casillas blanco 
25  Bobina_LlenoRojo  M15.6  Alerta de llenado casillas rojo 
26  Bobina_LlenoMetal  M15.7  Alerta de llenado casillas metal 
27  Bobina_Paso3Tapas  M16.0  Alerta más de tres tapas en casillas 
28  Bobina_Pos3EjeX  M2.0  Flanco posición 3 Eje X 
29  Bobina_Pos1EjeZ  M2.1  Flanco posición 1 Eje Z 
30  Bobina_Pos2EjeZ  M2.2  Flanco posición 2 Eje Z 
31  Bobina_Pos3EjeZ  M2.3  Flanco posición 3 Eje Z 
32  Bobina_Blanco  M2.4  Se activó bobina color blanco 
33  Bobina_Rojo  M2.5  Se activó bobina color rojo 
34  Bobina_Metal  M2.6  Se activó la bobina de metal 
35  Bobina_FinalEjeX  M2.7  Flanco posición inicial eje X‐Final 
36  Bobina_Manual  M25.0  Activación sistema manual 
37  Bobina_ManAlimTapas1  M25.1  Activación manual alimentador de tapas
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38  Bobina_ManElevTapas1  M25.3  Activación manual elevador de tapas 
39  Bobina_ManEmpuPinza1  M25.5  Activación manual empujador de pinzas 
40  Bobina_ManPinza1  M25.7  Activación manual de pinzas 
41  Bobina_ManEjeXDelante  M26.1  Activación manual motor X Adelante  
42  Bobina_ManEjeXAtras  M26.2  Desactivación manual motor X Adelante 
43  Bobina_ManEjeZDelante  M26.3  Activación manual motor Z Adelante  
44  Bobina_ManEjeZAtras  M26.4  Desactivación manual motor Z Adelante 
45  Bobina_EjeXRef  M26.5   
46  Bobina_EjeZRef  M26.6   
47  Bonina_Automatico  M27.0  Activación sistema automático 
48  Led_Blanco1  M28.0   
49  Led_Blanco2  M28.1   
50  Led_Blanco3  M28.2   
51  Led_Rojo1  M28.3   
52  Led_Rojo2  M28.4   
53  Led_Rojo3  M28.5   
54  Led_Metal1  M28.6   
55  Led_Metal2  M28.7   
56  Led_Metal3  M29.1   
57  Bobina_FinalEjeZ  M3.1  Flanco posición inicial eje Z‐Final 
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58  HMI_Inicio  M8.0   
59  HMI_Pause  M8.1   
60  HMI_Referencia  M8.2   
Tabla 12: Lista de Asignación de memorias en el PLC 
4.1.1.4. SÍMBOLOS UOP 
ITEM  SIMBOLO  DIREC  COMENTARIO 
1  Referencia  SBR0  Comentarios de la subrutina 
2  Secuencia  SBR1  Comentarios de la subrutina 
3  SenBlanco  SBR2  Comentarios de la subrutina 
4  SenRojo  SBR3  Comentarios de la subrutina 
5  SenMetal  SBR4  Comentarios de la subrutina 
6  Toggle  SBR5  Library: Toggle (V1.1) 
7  Manual  SBR6  Comentarios de la subrutina 
8  Int_0  INT0  Comentarios de la rutina de interrupción
9  Int_1  INT1  Comentarios de la rutina de interrupción

































Para una mejor  y óptima  representación  gráfica del proceso de programación  en  Step 7 del 
sistema  de  alimentación  para módulo  de  almacenamiento  vertical  la  ayuda  de diagrama  de 
flujo es acorde. Ya que cada paso del proceso de programación es representado por un símbolo 
diferente (ver Figura 80), conteniendo este una descripción sintetizada de las etapas del  proceso. 

































































































Para  realizar  un  diseño  óptimo  de  la  Interfase Hombre  – Máquina,  este  tiene  que  tener  un 
entorno amigable y eficaz el cual pueda permitir una supervisión, monitoreo y almacenamiento 
de  una  data  histórica.  Es  por  ello  que  contando  con  la  pantalla  táctil MCGS  del módulo  de 
























En  la  Pestaña  “REAL  TIME DB”  debemos  relacionar  los  valores:  entradas,  salidas, memorias, 





















Tomando  como  base  y  apoyo  el  Toolbox  del  software  de  programación MCGS  se  editan  03 










Luego definimos  la programación y  relación de elementos, para esta pantalla principal  las 













Cabe  resaltar  que  con  dicho  botón  está  vinculado  con  el  robot  cartesiano,  el  cual  se 




















 Botón  “Inicio”,  el  cual  previo  referenciamiento  de  la  posición  inicial  dará  inicio  a  la
secuencia de almacenamiento/ordenamiento en forma automática y secuencial.
 Botón “Pause”, este detendrá el proceso de almacenamiento/ordenamiento de material,
para  proseguir  con  la  secuencia  se  deberá  presionar  el  botón  de  inicio  tanto  de  la
pantalla táctil HMI y de la botonera.




























 Botón  “Avanzar”  ‐  “Retroceder”  de  la  pinza/bloque,  con  dichas  opciones  nos  permite
activar  el  actuador  4  de  la  unidad  de  desplazamiento  ya  sea  la  opción  “avanzar”  o
“retroceder” según determine el proceso.
 Botón “+X” ‐ “‐X” del motor X, con dichas opciones nos permite activar el motor X del robot





















































Al pulsar el botón de PAUSE de  la pantalla  táctil HMI o el pulsador  físico de  color  rojo de  la 
botonera detendrá el sistema después de cada acción. Para seguir con la secuencia presionar el 
botón INICIO tanto de la pantalla táctil HMI y de la botonera.  
Los  indicadores  se  activaran  de  acuerdo  al  orden  y  material  o  color  de  tapa  (material 
seleccionado) que se vaya alojando en la matriz de almacenamiento.  
Si en una  fila de  la matriz de almacenamiento se completó con su respectivas  tapas  (material 
seleccionado) y en el alimentador se presenta una tapa (material seleccionado) más, el sistema 
de detendrá y se apagara el indicador verde del pulsador físico de inicio. Para continuar con la 
secuencia  se  deberá  retirar  la  tapa  (material  seleccionado)  y  luego  seguir  con  la  secuencia 
presionando el botón de INICIO de la pantalla táctil HMI o el pulsador verde de la botonera.   
Para salir de  la Secuencia Automático pulsar el botón DETENER para cancelar  la secuencia del 
sistema  al  instante  y  el botón que  se  encuentra  en  la  zona  superior  izquierda    ,  así  se 
ingresara a la página principal.  
Por temas de seguridad, en caso de salir de la Secuencia Automático en el momento de haber 












































5.1. COSTOS DE MATERIALES 
Una  vez  definido  el  sistema  y  proceso  a  implementar  se  determina  una  lista  de materiales 
estructurales así como materiales neumáticos y eléctricos. En la siguiente Tabla 14 de costos se 








Manufactura de soporte piezas 3 S/. 40.00 S/. 120.00 Estanteria
Manufactura elementos sistema Alimentacion 1 S/. 150.00 S/. 150.00
Manufactura elementos herramienta pinza/piston 1 S/. 250.00 S/. 250.00
Pernos varios Tipo Allen 25 S/. 0.80 S/. 20.00

















Electrovalvula Festo 5/2 3 S/. 210.00 S/. 630.00 CPE10‐M1BH‐5L‐M5
Sensor de proximidad fotoeltectrico CW 1 S/. 130.00 S/. 130.00 FAI7/OP‐OE
Sensor fotoeltectrico de color y contraste Optex 1 S/. 250.00 S/. 250.00 DM‐18TP
Sensor inductivo 1 S/. 100.00 S/. 100.00
Sensor Magnetico 3 S/. 80.00 S/. 240.00
Cilindro Neumatico Festo 3 S/. 300.00 S/. 900.00 Doble efecto
Modulo ampliacion EM223 1 S/. 300.00 S/. 300.00 Siemens
Manguera neumatica de 6 y 4mm 5 S/. 2.50 S/. 12.50 Metros
Rollo de cable N°18 0.5 S/. 65.00 S/. 32.50 100 metros


























cuales nos ayudaron a determinar una  serie de conclusiones a  lo  largo de  la vida de nuestro 
proyecto de tesis indicándolas a continuación: 
PRIMERO:  El  proyecto  de  tesis  cumple  con  la  implementación  de  un  sistema  de 
alimentación automático con SCADA para módulo MPS de almacenamiento vertical en 
un proceso industrial. 
SEGUNDO: El  sistema de  alimentación  realiza  su  trabajo de  forma  eficiente  y optima 













SEXTO:  Los  planos  neumáticos  y  eléctricos  elaborados  nos  otorgan  un  amplio 
entendimiento al momento de realizar el conexionado así facilitándonos la distribución 
de  líneas  de  aire  comprimido  así  como  el  cableado  y  tendido  eléctrico  en  nuestro 
proyecto facilitando el estudio del mismo. 
SEPTIMO: Con la implementación del módulo de ampliación al PLC damos a conocer el 
aumento de entradas y salidas si en algún determinado momento  llegasen a  faltar  las 
mismas, no sin antes  indicar que el único controlador de procesos es el PLC, siendo el 
143 








DECIMO: Al  terminar  la  implementación de  los sistemas se procedió a  las pruebas de 










2. Con este  sistema permite monitorear, controlar y  registrar de una manera  rápida, en
tiempo real e histórico los parámetros principales de los ejemplos de aplicación, con lo
que  se  puede  automatizar  procesos  industriales  aplicando  nuevas  tecnologías.  Se
recomienda al estudiante leer la guía de laboratorio para realizar las prácticas.
3. El  sistema  de  alimentación    automatizado  para módulo  de  almacenamiento  vertical
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Montaje delante y detrás Fijación mediante tuerca hexagonal Fijación basculante
Variantes de montaje mediante elementos de fijación
Pie de fijación (para cilindros 
de carrera corta)
Pies de fijación Fijación por brida Fijación basculante
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Cuadro general de periféricos





DSNU DSNU-Q DSN/ESN  Página/Internet
MA MQ MH KP
1 Cabeza de rótula
SGS/CRSGS
       
61
2 Placa de acoplamiento
KSG/KSZ








       
61
5 Fijación por brida
FBN/CRFBN
    –   
59
6 Pies de fijación
HBN/CRHBN












  – – –   
60
aJ Válvula reguladora de caudal2)
GRLA/GRLZ/CRGRLA
       
69
aA Racor rápido roscado2)
QS
       
quick star
aB Piezas de fijación
SMBR/CRSMBR
 –      –
66
aC Detectores de posición
SMEO/SMTO/CRSMEO-4
 –      –
66
aD Piezas de fijación
SMBR-8
       –
67
aE Detectores de posición
SME/SMT-8
       –
67
aF Piezas de fijación
SMBR-10
 –      –
68
aG Detectores de posición
SME/SMT-10
 –      –
68
aH Unidad de guía
FEN








 –      
61
-H- Importante
1) En la culata anterior, no en
combinación con el fuelle DADB.
2) En combinación con el DSNUP
únicamente se podrán utilizar
racores o válvulas reguladoras
con roscas cilíndricas (M o G)
para las conexiones de alimen­
tación de aire comprimido.
3) El fuelle protege al cilindro
(vástago, junta y culata) frente a
fluidos de diversa índole y, por
lo tanto, previene un desgaste
prematuro.
Únicamente puede utilizarse en
combinación con un vástago
prolongado (K8).
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Código del producto
u






Diámetro del émbolo [mm]
Carrera [mm]
Amortiguación
P Anillos y discos elásticos en ambos lados
PPV Amortiguación neumática regulable en ambos
lados
PPS Amortiguación neumática autorregulable en
ambos lados
Detección de posiciones
A Para detectores de posición
Variante
MQ Conexión lateral del aire comprimido
MA Conexión axial del aire comprimido





 Vástago cuadrado (antigiro)
 Doble vástago (tipo de vástago)
 Rosca de vástago prolongada
 Vástago con rosca exterior más corta en un lado
 Vástago con rosca interior
 Vástago con rosca especial
 Vástago prolongado delante
 Unidad de bloqueo en el vástago
 Juntas termorresistentes hasta máx 120 °C
 Baja velocidad (movimientos homogéneos a baja velocidad del vástago)
 Menores rozamientos
 Certificación ATEX II 2GD
 Todas las superficies de deslizamiento del cilindro cumplen la categoría KBK 3
(alta resistencia a la corrosión)
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Diámetro del émbolo  [mm]
Carrera [mm]
Amortiguación
P Anillos y discos elásticos
en ambos lados
Detección de posiciones
A Para detectores de posición
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8 … 25 mm
-T- Carrera
1 … 500 mm
Variantes
 18
Con elemento de fijación directa MHConexión axial del aire MA
Conexión lateral del aire MQTipo básico
Datos técnicos generales
Diámetro del émbolo 8 10 12 16 20 25
Conexión neumática M5 M5 M5 M5 Gx Gx




Amortiguación P Anillos y discos elásticos en ambos lados
PPV – Amortiguación regulable en ambos lados
PPS – Amortiguación autorregulable en ambos lados
Carrera 
de amortiguación
PPV [mm] – 9 12 15 17
PPS [mm] – 12 15 17
Detección de posiciones Para detectores de posición
Tipo de fijación Montaje directo (sólo variante MH)
Con accesorios
Posición de montaje Indistinta
-H- Importante: Este producto cumple con los estándares ISO 1179-1 e ISO 228-1
Condiciones de funcionamiento
Diámetro del émbolo 8 10 12 16 20 25
Fluido de trabajo Aire comprimido según ISO 8573­1:2010 [7:4:4]





[bar] 1,5 … 101) 1 … 10
S10 – 1,5 … 10 1 … 10
S11 – 0,45 … 10 0,3 … 10
1) Con DSNU-12- … -PPV (amortiguación regulable en ambos lados): 2 … 10 bar
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Cilindros normalizados DSNU, ISO 6432
Hoja de datos
Condiciones del entorno
Cilindros normalizados Tipo básico S6 S10 S11 R3
Temperatura ambiente1) [°C] –20 … +80 0 … +120 +5 … +80 –20 … +80
Clase de resistencia a la corrosión2) 2 2 2 2 3
1) Tener en cuenta las condiciones de funcionamiento de los detectores.
2) Clase de resistencia a la corrosión CRC 2 según norma de Festo FN 940070
Componentes con moderado riesgo de corrosión. Aplicación en interiores en caso de condensación. Piezas exteriores visibles con características esencialmente decorativas en la superficie que están en contacto
directo con atmósferas habituales en entornos industriales.
Clase de resistencia a la corrosión CRC 3 según norma de Festo FN 940070
Alto riesgo de corrosión. Exposición a la intemperie bajo condiciones corrosivas moderadas. Piezas exteriores visibles en contacto directo con atmósferas habituales en entornos industriales y con características
principalmente funcionales en la superficie.
ATEX1)
ATEX, categoría gas II 2G
Protección contra explosiones por
encendido, gas
c T4
ATEX, categoría polvo II 2D
Protección contra explosiones por
encendido, polvo
c 120°C
Temperatura ambiente con peligro de
explosión
–20°C <= Ta <= +60°C
Marcado CE 
(consultar declaración de conformidad)
Según directiva de protección contra explosiones de la UE (ATEX)
1) Tener en cuenta la certificación ATEX de los accesorios
Velocidad [mm/s]
Diámetro del émbolo 16 20 25
Velocidad con movimiento 
sin tirones, posición horizontal,
sin carga, con 6 bar
S10 10 … 100
Velocidad mínima en avance S11 2,7 5,3 11)
Velocidad mínima en retroceso S11 3,2 4,7 11)
1) No se efectuaron medidas con velocidades inferiores a 1 mm/s.
Fuerzas [N] y energía de impacto [J]
Diámetro del émbolo 8 10 12 16 20 25
Fuerza teórica con 6 bar en avance 30 47 68 121 189 295
Fuerza teórica con 6 bar en retroceso 23 40 51 104 158 247
Energía de impacto en las posiciones
finales con amortiguación P1)
0,03 0,05 0,07 0,15 0,20 0,30
1) A una temperatura ambiente de 80 °C disminuyen los valores en aproximadamente 50%.
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Cilindros normalizados DSNU, ISO 6432
Hoja de datos
La velocidad media del émbolo v depende de la masa adicional m en combinación con la amortiguación PPS












Velocidad media del émbolo
Carrera / Tiempo de movimiento
-H- Importante
Software de configuración 
para amortiguación P
 ProDrive
Más diagramas de la amortiguación
PPS
 www.festo.com
Software de configuración 
para amortiguación PPV
 ProDrive
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Cilindros normalizados DSNU, ISO 6432
Hoja de datos
Pesos [g]
Diámetro del émbolo 8 10 12 16 20 25
Peso con carrera de 0 mm 34,6 37,3 75 89,9 186,8 238
Peso adicional por 10 mm de carrera 2,4 2,7 4 4,6 7,2 11
Fuerza transversal Fq máx. en función del saliente l








Cilindros normalizados Tipo básico R3 S6 S10 S11
1 Vástago Acero inoxidable de aleación fina
2 Culata anterior Aluminio anodizado
3 Camisa del cilindro Acero inoxidable de aleación fina
4 Culata posterior Aluminio anodizado
– Juntas Poliuretano, caucho nitrílico Caucho fluorado
Calidad del material Conformidad con RoHS
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Hoja de datos
Dimensiones Datos CAD disponibles en  www.festo.com
Tipo básico
-H- Importante
Con diámetros de 8 … 20, la tuerca
del vástago no está incluida en el
suministro.
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25 22 22 26,5 M10x1,25

[mm]
KW L L2 MM





6 6 46 4
6
2













24 95 92 7
25 69,5 10 28 104 97,5 9
-H- Importante: Este producto cumple con los estándares ISO 1179-1 e ISO 228-1
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Cilindros normalizados DSNU, ISO 6432
Hoja de datos
Dimensiones Datos CAD disponibles en  www.festo.com
MQ: Conexión lateral del aire MA: Conexión axial del aire
MH: Con elemento de fijación directa
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
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25 26,7 11 6,6 69,5 68,5 86,2
 L3 L4 L5 R RT TG T1 UO WF ZJ
[mm] -MQ -MA -MH
8 7,6
5 14 12 M3 18 3,4 16 8 62
59,6 61,5
10 7,1 59,1 61,8
12
7,7 6 18,1 16 M4 23 4,5 22
10
72 69,7 72





5,5 28 92 90,5 91,5
25 14 25,2 25 6,6 32 11 97,5 96,5 97,2
-H- Importante: Este producto cumple con los estándares ISO 1179-1 e ISO 228-1
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Hoja de datos
Dimensiones Datos CAD disponibles en  www.festo.com
S2: Doble vástago
-H- Importante
Las roscas en los extremos de los
dos vástagos son iguales. En combi­
nación con la variante Q, el lado del
vástago izquierdo es cuadrado
mientras que el lado derecho del
vástago es redondo.
+ = añadir carrera
++ = añadir 2 veces la carrera
K2: Prolongación de la rosca exterior del vástago K6: Rosca corta exterior del vástago
K3: Vástago con rosca interior K5: Vástago con rosca especial
K8: Prolongación del vástago
-H- Importante
Combinando la variante K8 con la
S2, la prolongación del vástago se































72 69,7 72 94





M4 M8 – 2 24 92 90,5 91,5 116
25 35 150 22 M6 M10x1,25 M10 2,6 28 97,5 96,5 97,2 125,5
1) Las roscas especiales únicamente pueden ser exteriores. El suministro no incluye la tuerca hexagonal para la rosca del vástago
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Carrera P – Anillos y discos elásticos en ambos lados
A – Detección de posiciones
PPV – Amortiguación neumática regulable en ambos
lados
A – Detección de posiciones
[mm] [mm] N° art. Tipo N° art. Tipo
Tipo básico

































16 10 19198 DSNU-16-10-P-A 1908266 DSNU-16-10-PPV-A
15 1908259 DSNU-16-15-P-A 1908267 DSNU-16-15-PPV-A
20 1908260 DSNU-16-20-P-A 1908268 DSNU-16-20-PPV-A
25 19199 DSNU-16-25-P-A 33973 DSNU-16-25-PPV-A
30 1908261 DSNU-16-30-P-A 1908269 DSNU-16-30-PPV-A
35 1908262 DSNU-16-35-P-A 1908270 DSNU-16-35-PPV-A
40 19200 DSNU-16-40-P-A 19229 DSNU-16-40-PPV-A
50 19201 DSNU-16-50-P-A 19230 DSNU-16-50-PPV-A
60 1908263 DSNU-16-60-P-A 1908271 DSNU-16-60-PPV-A
70 1908264 DSNU-16-70-P-A 1908272 DSNU-16-70-PPV-A
80 19202 DSNU-16-80-P-A 19231 DSNU-16-80-PPV-A
100 19203 DSNU-16-100-P-A 19232 DSNU-16-100-PPV-A
125 19204 DSNU-16-125-P-A 19233 DSNU-16-125-PPV-A
150 1908265 DSNU-16-150-P-A 1908273 DSNU-16-150-PPV-A
160 19205 DSNU-16-160-P-A 19234 DSNU-16-160-PPV-A
200 19206 DSNU-16-200-P-A 19235 DSNU-16-200-PPV-A
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Carrera P – Anillos y discos elásticos en ambos lados
A – Detección de posiciones
PPV – Amortiguación neumática regulable en ambos
lados
A – Detección de posiciones
[mm] [mm] N° art. Tipo N° art. Tipo
Tipo básico
20 10 19207 DSNU-20-10-P-A 1908289 DSNU-20-10-PPV-A
15 1908282 DSNU-20-15-P-A 1908290 DSNU-20-15-PPV-A
20 1908283 DSNU-20-20-P-A 1908291 DSNU-20-20-PPV-A
25 19208 DSNU-20-25-P-A 33974 DSNU-20-25-PPV-A
30 1908284 DSNU-20-30-P-A 1908292 DSNU-20-30-PPV-A
35 1908285 DSNU-20-35-P-A 1908293 DSNU-20-35-PPV-A
40 19209 DSNU-20-40-P-A 19236 DSNU-20-40-PPV-A
50 19210 DSNU-20-50-P-A 19237 DSNU-20-50-PPV-A
60 1908286 DSNU-20-60-P-A 1908294 DSNU-20-60-PPV-A
70 1908287 DSNU-20-70-P-A 1908295 DSNU-20-70-PPV-A
80 19211 DSNU-20-80-P-A 19238 DSNU-20-80-PPV-A
100 19212 DSNU-20-100-P-A 19239 DSNU-20-100-PPV-A
125 19213 DSNU-20-125-P-A 19240 DSNU-20-125-PPV-A
150 1908288 DSNU-20-150-P-A 1908296 DSNU-20-150-PPV-A
160 19214 DSNU-20-160-P-A 19241 DSNU-20-160-PPV-A
200 19215 DSNU-20-200-P-A 19242 DSNU-20-200-PPV-A
250 19216 DSNU-20-250-P-A 19243 DSNU-20-250-PPV-A
300 19217 DSNU-20-300-P-A 19244 DSNU-20-300-PPV-A
320 34718 DSNU-20-320-P-A 34720 DSNU-20-320-PPV-A
25 10 19218 DSNU-25-10-P-A 1908312 DSNU-25-10-PPV-A
15 1908305 DSNU-25-15-P-A 1908313 DSNU-25-15-PPV-A
20 1908306 DSNU-25-20-P-A 1908314 DSNU-25-20-PPV-A
25 19219 DSNU-25-25-P-A 33975 DSNU-25-25-PPV-A
30 1908307 DSNU-25-30-P-A 1908315 DSNU-25-30-PPV-A
35 1908308 DSNU-25-35-P-A 1908316 DSNU-25-35-PPV-A
40 19220 DSNU-25-40-P-A 19245 DSNU-25-40-PPV-A
50 19221 DSNU-25-50-P-A 19246 DSNU-25-50-PPV-A
60 1908309 DSNU-25-60-P-A 1908317 DSNU-25-60-PPV-A
70 1908310 DSNU-25-70-P-A 1908318 DSNU-25-70-PPV-A
80 19222 DSNU-25-80-P-A 19247 DSNU-25-80-PPV-A
100 19223 DSNU-25-100-P-A 19248 DSNU-25-100-PPV-A
125 19224 DSNU-25-125-P-A 19249 DSNU-25-125-PPV-A
150 1908311 DSNU-25-150-P-A 1908319 DSNU-25-150-PPV-A
160 19225 DSNU-25-160-P-A 19250 DSNU-25-160-PPV-A
200 19226 DSNU-25-200-P-A 19251 DSNU-25-200-PPV-A
250 19227 DSNU-25-250-P-A 19252 DSNU-25-250-PPV-A
300 19228 DSNU-25-300-P-A 19253 DSNU-25-300-PPV-A
320 34719 DSNU-25-320-P-A 34721 DSNU-25-320-PPV-A
400 35191 DSNU-25-400-P-A 35193 DSNU-25-400-PPV-A
500 35192 DSNU-25-500-P-A 35194 DSNU-25-500-PPV-A
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Carrera PPS – Amortiguación neumática autorregulable en ambos lados
Sin detección de posiciones
[mm] [mm] N° art. Tipo
Tipo básico
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Carrera PPS – Amortiguación neumática autorregulable en ambos lados
A – Detección de posiciones
[mm] [mm] N° art. Tipo
Tipo básico
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Carrera PPS – Amortiguación neumática autorregulable en ambos lados
A – Detección de posiciones
[mm] [mm] N° art. Tipo
Tipo básico
























Carrera P – Anillos y discos elásticos en ambos lados
A – Detección de posiciones
PPV – Amortiguación neumática regulable en ambos
lados
A – Detección de posiciones
[mm] [mm] N° art. Tipo N° art. Tipo
Carrera específica
8 10 … 100 14326 DSNU-8-…-P-A –
10 10 … 100 14325 DSNU-10-…-P-A
12 10 … 200 14324 DSNU-12-…-P-A
16 10 … 200 14323 DSNU-16-…-P-A 14320 DSNU-16-…-PPV-A
20 10 … 320 14328 DSNU-20-…-P-A 14321 DSNU-20-…-PPV-A
25 10 … 500 14327 DSNU-25-…-P-A 14322 DSNU-25-…-PPV-A
-H- Importante
Con el sistema modular DSNU 
 36 se pueden configurar y pedir
otras variantes.
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16 … 25 mm
-T- Carrera
25 … 100 mm
Datos técnicos generales
Diámetro de émbolo 16 20 25





Amortiguación Anillos y discos elásticos en ambos lados
Detección de posiciones Para detectores de posición
Tipo de fijación Con accesorios
Posición de montaje Indistinta
Condiciones de funcionamiento y del entorno
Fluido de trabajo Aire comprimido según ISO 8573­1:2010 [7:4:4]
Nota sobre el fluido de trabajo/mando Es posible el funcionamiento con aire comprimido lubricado (lo cual requiere seguir utilizando aire lubricado)
Presión de funcionamiento1) [bar] 1 … 8
Temperatura ambiente [°C] –10 … +60
Clase de resistencia a la corrosión2) 2
1) Tener en cuenta las condiciones de funcionamiento de los detectores
2) Clase de resistencia a la corrosión CRC 2 según norma de Festo FN 940070
Componentes con moderado riesgo de corrosión. Aplicación en interiores en caso de condensación. Piezas exteriores visibles con características esencialmente decorativas en la superficie que están en contacto
directo con atmósferas habituales en entornos industriales.
Fuerzas [N] y energía de impacto [J]
Diámetro de émbolo 16 20 25
Fuerza teórica con 6 bar en avance 121 189 295
Fuerza teórica con 6 bar en retroceso 104 158 247
Energía de impacto en las posiciones finales 0,15 0,20 0,30
Pesos [g]
Diámetro de émbolo 16 20 25
Peso con carrera de 0 mm 47 83 111
Peso adicional por 10 mm de carrera 4 6 8
Masa móvil con carrera de 0 mm 23 44 71
Masa adicional por 10 mm de carrera 2 4 6
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Cilindros normalizados DSNUP, ISO 6432
Hoja de datos
Velocidades sin masa adicional [m/s]
Diámetro de émbolo 16 20 25
En avance
Mínima 0,015 0,02 0,015
Máxima 2,3 2,3 2,3
En retroceso
Mínima 0,015 0,02 0,015





1 Vástago Acero inoxidable de aleación fina
2 Culata anterior Poliamida
3 Camisa del cilindro Aleación de aluminio
4 Culata posterior Poliamida
– Juntas Poliuretano, caucho nitrílico
Calidad del material Conformidad con RoHS
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Cilindros normalizados DSNUP, ISO 6432
Hoja de datos
Dimensiones Datos CAD disponibles en  www.festo.com
-H- Importante
Únicamente se podrán utilizar
racores o válvulas reguladoras con
roscas cilíndricas (M o G) para las
conexiones de alimentación de aire
comprimido.
Con diámetros de 16/20, la tuerca
del vástago no está incluida en el
suministro.














16 16 16 M16x1,5 17 6 20 18 M5
20 20 22 M22x1,5 20 8 27 22 Gx
25 22 22 M22X1,5 22 8 27 27 Gx
 EW G KK L L2 MM OH PL VD
[mm]

16 12 10 M6 8 56 6 14 4,9 2
20 16 16 M8 12 68 8 19 7,9 2
25 16 16 M10x1,25 12 70 10 19 7,9 2
 WF XC ZJ ß 1 ß 2 Par de apriete admisible en las roscas [Nm]
[mm]
1 BE1) EE
16 22 82 78 5 19 12/8 1,3
20 24 95 92 7 27 22/15 6
25 28 104 98 9 27 22/15 6








16 25 551668 DSNUP-16-25-P-A
50 551669 DSNUP-16-50-P-A
100 551670 DSNUP-16-100-P-A
20 25 551671 DSNUP-20-25-P-A
50 551672 DSNUP-20-50-P-A
100 551673 DSNUP-20-100-P-A




Otras carreras sobre demanda.
Reservado el derecho de modificación – 2015/012  Internet: www.festo.com/catalogue/...






 Los cilindros redondos de tipo es­
tándar con vástagos de diámetros
desde 8 hasta 25 mm correspon­
den a las normas ISO 6432,
DIN ISO 6432. Las variantes están
basadas en esas normas.
 Los componentes de esta serie no
se pueden reparar
 Vástago de acero inoxidable
 Las culatas están unidas a la
camisa por medio de un
rebordoneado
Numerosas variantes
DSNU-… DSNUP-… DSNU/ESNU-…MA DSNU-…MQ
 Camisa del cilindro de acero
inoxidable
 Culata delantera y trasera de
aleación de forja de aluminio
 Camisa del cilindro de aleación de
forja de aluminio
 Culata anterior y posterior de
poliamida
 Solución ventajosa
 Culata anterior con brida roscada
 Culata posterior corta con conexión
axial del aire comprimido
 Culata anterior con brida roscada
 Culata posterior corta con conexión
transversal del aire comprimido
DSNU-…MH DSNU-…KP DSNU-…-Q
 Montaje directo en la culata
anterior
 Culata posterior corta con conexión
transversal del aire comprimido
 Con unidad de sujeción  Con vástago cuadrado
Tipos de amortiguación
Amortiguación P Amortiguación PPS Amortiguación PPV
Funcionamiento  El actuador está provisto de un
elemento elástico amortiguante de
material sintético
 El actuador está provisto de un
amortiguador de ajuste automático
 El actuador está provisto de un
amortiguador de ajuste manual
Aplicaciones  Masas pequeñas
 Bajas velocidades
 Bajas energías de impacto
 Masas pequeñas hasta medianas
 Velocidades bajas hasta medianas
 Medianas energías de impacto
 Masas medianas hasta grandes
 Altas velocidades
 Grandes energías de impacto
Ventajas  Sin necesidad de ajuste
 Para ahorrar tiempo
 Sin necesidad de ajuste
 Para ahorrar tiempo
 Gran rendimiento
 Alto rendimiento
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S2 Doble vástago Para funcionamiento en ambos sentidos. Iguales fuerzas al avanzar 
y al retroceder. Para montaje de topes exteriores.
S6 Juntas termorresistentes Resistente a temperaturas de hasta 120 °C.
S10 Baja velocidad (movimientos homogéneos a
baja velocidad del vástago)
Apropiado para movimientos lentos y constantes sin tirones.
La junta contiene grasa con silicona (no exenta de cobre, PTFE ni silicona).
S11 Baja fricción Reducción considerable de la fricción mediante juntas especiales. 
En consecuencia, la presión de arranque es muy inferior.
La junta contiene grasa con silicona (no exenta de cobre, PTFE ni silicona).
K2 Prolongación de la rosca exterior del vástago –
K3 Vástago con rosca interior –
K5 Vástago con rosca especial Rosca métrica de regulación según ISO.
K6 Rosca corta exterior del vástago –
K8 Prolongación del vástago –
R3 Alto nivel de protección contra la corrosión Todas las superficies exteriores de los cilindros corresponden a la clase CRC 3
de resistencia a la corrosión según norma de Festo 940 070; el vástago es de
acero inoxidable resistente a los ácidos.
Mayor duración mediante fuelle DADB
1
El fuelle no tiene fugas. Con el fin de
evitar la aspiración de fluidos no
apropiados, la pieza de conexión 1
tiene un taladro para alimentación y
descarga común del aire.
Esta solución protege el vástago, la
junta y la culata frente a fluidos
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Cilindros normalizados DSNU/DSNUP/DSN, ISO 6432















[mm] [mm] [mm] S2 K8 K2 K6 K5 K3
Doble
efecto
Tipo básico con detección de posiciones (camisa del cilindro de acero inoxidable)
DSNU 8, 10 10, 15, 20, 25,
30, 35, 40, 50,





     
12, 16 1 … 200
20 1 … 320
25 1 … 500
DSNU: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63
Tipo básico con detección de posiciones (camisa del cilindro de aluminio)
DSNUP 16 25, 50, 100 2)




DSNU-Q 12, 16 – 5 … 160
     
20 – 5 … 200
25 – 5 … 250
DSNU-Q: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63
Conexión lateral del aire comprimido
DSNU-MQ 8, 10 – 1 … 100
–     
12, 16 – 1 … 200
20 – 1 … 320
25 – 1 … 500
DSNU-MQ: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63
Conexión axial del aire comprimido
DSNU-MA 8, 10 – 1 … 100
–     
12, 16 – 1 … 200
20 – 1 … 320
25 – 1 … 500
DSNU-MA: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63
Montaje directo
DSNU-MH 8, 10 – 1 … 100
–     
12, 16 – 1 … 200
20 – 1 … 320
25 – 1 … 500
DSNU-MH: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63
1) Los cilindros con detección de posiciones deben tener, como mínimo, una carrera de 10 mm para que la detección sea fiable
2) Otras carreras sobre demanda
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Cilindros normalizados DSNU/DSNUP/DSN, ISO 6432
Cuadro general de productos




















P PPV3) PPS A KP S6 S10 S11 R3
Tipo básico con detección de posiciones (camisa del cilindro de acero inoxidable)
DSNU
        
12
DSNU: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63 dsnu
Tipo básico con detección de posiciones (camisa del cilindro de aluminio)
DSNUP







  16 … 25 –   – – –

  12 … 25
27
DSNU-Q: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63 dsnu
Conexión lateral del aire comprimido
DSNU-MQ
      – – 
12
DSNU-MQ: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63 dsnu
Conexión axial del aire comprimido
DSNU-MA
 – –    – – 
12
DSNU-MA: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63 dsnu
Montaje directo
DSNU-MH
  –  –  – – 
12
DSNU-MH: Cilindro redondo con diámetro del émbolo 32 … 63 dsnu








Función de las válvulas 5/2 monoestable
Tipo de accionamiento eléctrico
Ancho 10 mm
Caudal nominal normal 180 l/min
Presión de funcionamiento 3 ... 8 bar
Construcción Corredera
Tipo de reposición muelle neumático
Tipo de protección IP65
con conector tipo zócalo
según IEC 60529
Homologación Germanischer Lloyd
c UL us - Recognized (OL)
Diámetro nominal 4 mm
Función de escape Estrangulable
Principio de hermetización blando
Posición de montaje indistinto
Accionamiento manual auxiliar con accesorios enclavables
mediante pulsador
Tipo de control prepilotado
Alimentación del aire de control interno
Sentido del flujo reversible
identificación de la posición de válvula soporte del apantallamiento
Desconexión del tiempo de conmutación 20 ms
Conexión del tiempo de conmutación 16 ms
Duración de la conexión 100% con reducción de la corriente de mantenimiento
Valores característicos de las bobinas 24V DC: 1,28W
Fluctuación de tensión permisible -15 % / +10 %
Fluido Aire comprimido según ISO8573-1:2010 [7:4:4]
Indicación sobre los fluidos de funcionamiento y de mando Opción de funcionamiento con lubricación (necesaria en otro modo de 
funcionamiento)
Clase de resistencia a la corrosión KBK 2
Temperatura del medio -5 ... 50 °C
Temperatura ambiente -5 ... 50 °C
Conexión eléctrica 2 contactos
Tipo de fijación con taladro pasante
Conexión del aire de escape de pilotaje 82 M3
Conexión del aire de escape de pilotaje 84 M3
Conexión del aire de pilotaje 12 M3
Conexión del aire de pilotaje 14 M3
Conexión neumática 1 M5
Conexión neumática 2 M5
Conexión neumática 3 M7
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Caracter. Propiedades
Conexión neumática 4 M5
Conexión neumática 5 M7
Indicación sobre el material Conforme con RoHS
Información sobre el material de las juntas NBR
Información sobre el material del cuerpo Fundición inyectada de aluminio
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 hoja de datos del producto 6ES7223-1PH22-0XA0
-
SIMATIC S7-200, MODULO E/S DIG. EM 223,
SOLO PARA CPU S7-22X, 8 ED 24 V DC,
TIPO P/M, 8 SD RELES, 2A/CANAL
Tensión de alimentación
Tensión de carga L+
Valor nominal (DC) 24 V
Rango admisible, límite inferior (DC) 5 V
Rango admisible, límite superior (DC) 30 V
Tensión de carga L1
Valor nominal (AC) 230 V ; 24 a 230 V AC
Rango admisible, límite inferior (AC) 5 V
Rango admisible, límite superior (AC) 250 V
Intensidad de entrada
De bus de fondo 5 V DC, máx. 80 mA
De corriente de bobinas, máx. 9 mA ; por salida con señal "1"
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Tipo de tensión de entrada AC/DC
Valor nominal, DC 24 V
para señal "0" 0 a 5 V
para señal "1" 15 a 30 V DC
Intensidad de entrada
para señal "1", típ. 4 mA
Retardo de entrada (a tensión nominal de entrada)
para entradas estándar
en transición "0" a "1", máx. 4,5 ms
Salidas digitales
Número/salidas binarias 8 ; Relé
Funcionalidad/resistencia a cortocircuitos No ; a prever externamente
Tensión de salida
para señal "0", máx. 0,1 V ; con carga de 10 kOhm
para señal "1", mín. L+/L1
Intensidad de salida
para señal "1" valor nominal 2000 mA
Intensidad suma de las salidas (por grupo)
Todas las posiciones de montaje
Intensidad máxima por conductor/grupo 8 A
Salidas de relé
Número de ciclos de maniobra, máx. 10000000 ; mecánicos: 10 millones, con tensión nominal de carga:
100000
Poder de corte de los contactos
con carga inductiva, máx. 0,75 A ; por salida
con carga tipo lámpara, máx. 200 W ; 30 W con DC, 200 W con AC
Poder de corte/contactos/con carga resistiva/máximo 0,75 A ; por salida
Longitud del cable
Longitud del cable apantallado, máx. 500 m
Longitud de cable no apantallado, máx. 150 m
Sensor
Sensores compatibles
Sensor a 2 hilos Sí
Intensidad permitida en reposo (sensor a 2 hilos), máx. 1 mA
Aislamiento galvánico
Aislamiento galvánico módulos de E digitales
Aislamiento galvánico módulos de E digitales Sí ; Optoacoplador
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Aislamiento galvánico módulos de S digitales
Aislamiento galvánico módulos de S digitales Sí ; Relé
entre los canales, en grupos de 4
Aislamiento
Aislamiento ensayado con 500 V AC
Sistema de conexión
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cFA series - cylindrical photoelectric sensors






> Serie completa di sensori M18 con alimentazione 10-30 Vcc
> Complete range of M18 sensors with 10-30 Vdc power supply
> Ottica assiale e radiale con superficie piatta
> Axial and radial optic with flat surface
> Contenitore di dimensioni ridotte
> Small dimensions housing
> Modelli a riflessione per la lettura di oggetti trasparenti,
ad emissione rossa
> Retro-reflective models for transparent objects detection,
with red emission
> Grado di protezione IP67
> IP67 protection
> Corpo metallico o plastico
> Metal or plastic housing
> Regolazione di sensibilità disponibile per tutti i modelli
> Sensitivity adjustment available for all models
> Protezione totale contro i danneggiamenti di tipo elettrico
> Total protection against any type of electric damages
> Approvazioni: CE e cULus listed
> Approvals: CE and cULus listed
Caratteristiche principali 
Main features
Sensori fotoelettrici M18 DC
serie FA




PHOTOELECTRIC SENSORS - C

Disponibili, su richiesta, modelli ATEX, cat. 3
ATEX models, cat. 3, available on request
FA series - cylindrical photoelectric sensors













Uscita a connettore plastico M12  assiale





Uscita a connettore plastico M12  radiale*
Radial M12  plastic connector output*
K
Contenitore plastica, ottica assiale
Plastic housing, axial optic
0
Contenitore metallo, ottica assiale
Metal housing, axial optic
1
Contenitore plastica, ottica radiale
Plastic housing, radial optic
2
Contenitore metallo, ottica radiale









N PN  output
N
Uscita selezionabile LO/D O,
4  fili - Emettitore
LO/D O selectable output,
4  wires - Emitter
0
3 fili a impulso luce*
3 wires with light impulse*
L
3 fili a impulso buio*
3 wires with dark  impulse*
D
4  fili uscite complementari N O e N C
4  wires output complementary N O and N C
B
FA I C  / B P - 0 A
Descriz ione del codice - Code structure
F otocellula M18 a 3/4  fili D C 
M18 sensor with 3/4  D C wires
FA
Emissione a led invisibile Infrarosso
Infrared invisible led emission 
I
Emissione a led visibile Rosso
Red visible led emission
R
A catarifrangente senza regolazione
Reflex without adjustment
C
A catarifrangente polarizzata senza reg.
Reflex polarized without adjustment 
P
A catarifrangente polarizzata con reg.
Reflex polarized with adjustment 
N
A catarifrangente con regolazione
Reflex with adjustment
M
A catarifrangente con reg.
per trasparenti 







Receiver with sensitivity adjustment
D
Ricevitore senza regolazione
Receiver without sensitivity adjustment
Z
Riflessione diretta 100 mm senza
regolazione
100 mm D irect reflection without
adjustment
2
Riflessione diretta 100 mm con
regolazione
100 mm D irect reflection with
adjustment
3
Riflessione diretta 4 00 mm senza
regolazione*
4 00 mm D irect reflection without
adjustment*
6
Riflessione diretta 4 00 mm con
regolazione
4 00 mm D irect reflection with
adjustment
7
Riflessione diretta: 1000 mm assiale,
800 mm radiale con regolazione
D irect reflection: 1000 mm axial,
800 mm radial with adjustment
8
* F unzioni usate per comporre codici di prodotti speciali di classe C 




cFA series - cylindrical photoelectric sensors











PHOTOELECTRIC SENSORS - C





Funzione Portata             Corpo  Regol. 4 fili / 4 w ires 4 fili / 4 w ires
M od el D is tanc e H ous ing A d j. N PN   N O + N C PN P  N O + N C
Plastico No FAR2/B N-0A FAR2/B P-0A
100 mm Plastic Si / Y es FAR3/B N-0A FAR3/B P-0A
Metallico No FAR2/B N-1A FAR2/B P-1A
Metal Si / Y es FAR3/B N-1A FAR3/B P-1A
Plastico No FAI6/B N-0A FAI6/B P-0A
400 mm Plastic Si / Y es FAI7/B N-0A FAI7/B P-0A
Metallico No FAI6/B N-1A FAI6/B P-1A
Metal Si / Y es FAI7/B N-1A FAI7/B P-1A
Plastico
Plastic




Si / Y es FAI8/B N-1A FAI8/B P-1A
Plastico No FAIC/B N-0A FAIC/B P-0A
Catarifrangente 4 m Plastic Si / Y es FAIM/B N-0A FAIM/B P-0A
Retroreflective Metallico No FAIC/B N-1A FAIC/B P-1A
Metal Si / Y es FAIM/B N-1A FAIM/B P-1A
Plastico No FARP/B N-0A FARP/B P-0A
Polarizzata Plastic Si / Y es FARN/B N-0A FARN/B P-0A
Polarized
3 m
Metallico No FARP/B N-1A FARP/B P-1A
Metal Si / Y es FARN/B N-1A FARN/B P-1A
Trasparenti 0,1...1 m Plastico / Plastic Si / Y es FARL/B N-0A FARL/B P-0A
Transparents Metallico / Metal Si / Y es FARL/B N-1A FARL/B P-1A
Emettit. FAIH /00-0A
Plastico Em+ check FAIH /X 0-0A
Plastic Ricev. FAIZ /B N-0A FAIZ /B P-0A
B arriera 10 m Receiv. reg. FAID/B N-0A FAID/B P-0A
Through-beam Emettit. FAIH /00-1A
Metallico Em+ check FAIH /X 0-1A
Metal Ricev. FAIZ /B N-1A FAIZ /B P-1A
Receiv. reg. FAID/B N-1A FAID/B P-1A
Fotocellule a cav o con ottica assiale  / Cable ex it photoelectric  sensors ax ial optic
FA series - cylindrical photoelectric sensors









c - SENSORI FOTOELETTRICI 
Modelli disponibili - Available models





Funzione Portata             Corpo  Regol. 4 fili / 4 wires 4 fili / 4 wires
Model Distance Housing Adj. NPN  NO+NC PNP  NO+NC
Plastico No FAR2/BN-2A FAR2/BP-2A
100 mm Plastic Si / Yes FAR3/BN-2A FAR3/BP-2A
Metallico No FAR2/BN-3A FAR2/BP-3A
Metal Si / Yes FAR3/BN-3A FAR3/BP-3A
Plastico No FAI6/BN-2A FAI6/BP-2A
400 mm Plastic Si / Yes FAI7/BN-2A FAI7/BP-2A
Metallico No FAI6/BN-3A FAI6/BP-3A
Metal Si / Yes FAI7/BN-3A FAI7/BP-3A
Plastico
Plastic




Si / Yes FAI8/BN-3A FAI8/BP-3A
Plastico No FAIC/BN-2A FAIC/BP-2A
Catarifrangente 4 m Plastic Si / Yes FAIM/BN-2A FAIM/BP-2A
Retroreflective Metallico No FAIC/BN-3A FAIC/BP-3A
Metal Si / Yes FAIM/BN-3A FAIM/BP-3A
Plastico No FARP/BN-2A FARP/BP-2A
Polarizzata Plastic Si / Yes FARN/BN-2A FARN/BP-2A
Polarized
2 m 
Metallico No FARP/BN-3A FARP/BP-3A
Metal Si / Yes FARN/BN-3A FARN/BP-3A
Trasparenti 0,1...1 m Plastico / Plastic Si / Yes FARL/BN-2A FARL/BP-2A
Transparents Metallico / Metal Si / Yes FARL/BN-3A FARL/BP-3A
Emettit. FAIH/00-2A
Plastico Em+check FAIH/X0-2A
Plastic Ricev. FAIZ/BN-2A FAIZ/BP-2A
Barriera
15  m
Receiv. reg. FAID/BN-2A FAID/BP-2A
Through-beam Emettit. FAIH/00-3A
Metallico Em+check FAIH/X0-3A
Metal Ricev. FAIZ/BN-3A FAIZ/BP-3A
Receiv. reg. FAID/BN-3A FAID/BP-3A
cFA series - cylindrical photoelectric sensors
















Funzione Portata            Corpo  Regol. 3 fili / 3 wires 3 fili / 3 wires 4 fili / 4 wires 4 fili / 4 wires 4 fili / 4 wires 4 fili / 4 wires
Model Distance Housing Adj. L O PNP DO NPN NPN  L O/DO PNP  L O/DO NPN  NO+NC PNP  NO+NC
Plastico No FAR2/DN-0E FAR2/0N-0E FAR2/0P-0E FAR2/BN-0E FAR2/BP-0E
100 mm Plastic Si / Yes FAR3/DN-0E FAR3/0N-0E FAR3/0P-0E FAR3/BN-0E FAR3/BP-0E
Metallico No FAR2/DN-1E FAR2/0N-1E FAR2/0P-1E FAR2/BN-1E FAR2/BP-1E
Metal Si / Yes FAR3/DN-1E FAR3/0N-1E FAR3/0P-1E FAR3/BN-1E FAR3/BP-1E
Plastico No FAI6/DN-0E FAI6/0N-0E FAI6/0P-0E FAI6/BN-0E FAI6/BP-0E
400 mm Plastic Si / Yes FAI7/DN-0E FAI7/0N-0E FAI7/0P-0E FAI7/BN-0E FAI7/BP-0E
Metallico
Metal
Si / Yes FAI7/DN-1E FAI7/0N-1E FAI7/0P-1E FAI7/BN-1E FAI7/BP-1E
Plastico
1000 mm Plastic
Si / Yes FAI8/0N-0E FAI8/0P-0E FAI8/BN-0E FAI8/BP-0E
Metallico
Metal
Si / Yes FAI8/0N-1E FAI8/0P-1E FAI8/BN-1E FAI8/BP-1E
Plastico No FAIC/LP-0E FAIC/0N-0E FAIC/0P-0E FAIC/BN-0E FAIC/BP-0E
Catarifrangente 4 m Plastic Si / Yes FAIM/BN-0E FAIM/BP-0E
Retroreflective Metallico No FAIC/LP-1E FAIC/0N-1E FAIC/0P-1E FAIC/BN-1E FAIC/BP-1E
Metal Si / Yes FAIM/BN-1E FAIM/BP-1E
Plastico No FARP/0N-0E FARP/0P-0E FARP/BN-0E FARP/BP-0E
Polarizzata 3 m Plastic Si / Yes FARN/BN-0E FARN/BP-0E
Polarized Metallico No FARP/0N-1E FARP/0P-1E FARP/BN-1E FARP/BP-1E
Metal Si / Yes FARN/BN-1E FARN/BP-1E
Trasparenti 0,1...1 m Plastico / Plastic Si / Yes FARL/BN-0E FARL/BP-0E
Transparents Metallico / Metal Si / Yes FARL/BN-1E FARL/BP-1E
Emettit. FAIH/00-0E
Plastico Em+check FAIH/X0-0E
Plastic Ricev. FAIZ/LP-0E FAIZ/0N-0E FAIZ/0P-0E FAIZ/BN-0E FAIZ/BP-0E
Barriera 20 m Receiv. reg. FAID/0N-0E FAID/0P-0E FAID/BN-0E FAID/BP-0E
Through-beam Emettit. FAIH/00-1E
Metallico Em+check FAIH/X0-1E
Metal Ricev. FAIZ/LP-1E FAIZ/0N-1E FAIZ/0P-1E FAIZ/BN-1E FAIZ/BP-1E
Receiv. reg. FAID/0N-1E FAID/0P-1E FAID/BN-1E FAID/BP-1E
Fotocellule a connettore con ottica assiale
Plug exit photoelectric sensors with axial optic
Codici di classe C / C class codes
I prodotti di classe C possono presentare limitazioni nei termini di consegna o sui q uantitativi ordinabili
The class C products could be subject to delays in delivery terms or limits for the q uantities to be ordered
FA series - cylindrical photoelectric sensors














Funzione Portata             Corpo  Regol. 3 fili / 3 wires 3 fili / 3 wires 4 fili / 4 wires 4 fili / 4 wires 4 fili / 4 wires 4 fili / 4 wires
Model Distance Housing Adj. LO PNP DO NPN NPN  LO/DO PNP  LO/DO NPN  NO+NC PNP  NO+NC
Plastico No FAR2/DN-2E FAR2/0N-2E FAR2/0P-2E FAR2/BN-2E FAR2/BP-2E
100 mm Plastic Si / Yes FAR3/DN-2E FAR3/0N-2E FAR3/0P-2E FAR3/BN-2E FAR3/BP-2E
Metallico No FAR2/DN-3E FAR2/0N-3E FAR2/0P-3E FAR2/BN-3E FAR2/BP-3E
Metal Si / Yes FAR3/DN-3E FAR3/0N-3E FAR3/0P-3E FAR3/BN-3E FAR3/BP-3E
Plastico No FAI6/DN-2E FAI6/0N-2E FAI6/0P-2E FAI6/BN-2E FAI6/BP-2E
400 mm Plastic Si / Yes FAI7/DN-2E FAI7/0N-2E FAI7/0P-2E FAI7/BN-2E FAI7/BP-2E
Metallico No FAI6/DN-3E FAI6/0N-3E FAI6/0P-3E FAI6/BN-3E FAI6/BP-3E
Metal Si / Yes FAI7/DN-3E FAI7/0N-3E FAI7/0P-3E FAI7/BN-3E FAI7/BP-3E
Plastico
800 mm Plastic
Si / Yes FAI8/0N-2E FAI8/0P-2E FAI8/BN-2E FAI8/BP-2E
Metallico
Metal
Si / Yes FAI8/0N-3E FAI8/0P-3E FAI8/BN-3E FAI8/BP-3E
Plastico No FAIC/LP-2E FAIC/0N-2E FAIC/0P-2E FAIC/BN-2E FAIC/BP-2E
Catarifr. 4 m Plastic Si / Yes FAIM/BN-2E FAIM/BP-2E
Retro-refl. Metallico No FAIC/LP-3E FAIC/0N-3E FAIC/0P-3E FAIC/BN-3E FAIC/BP-3E
Metal Si / Yes FAIM/BN-3E FAIM/BP-3E
Plastico No FARP/0N-2E FARP/0P-2E FARP/BN-2E FARP/BP-2E
Polarizzata 2 m Plastic Si / Yes FARN/BN-2E FARN/BP-2E
Polarized Metallico No FARP/0N-3E FARP/0P-3E FARP/BN-3E FARP/BP-3E
Metal Si / Yes FARN/BN-3E FARN/BP-3E
Trasparenti 0,1...1 m Plastico / Plastic Si / Yes FARL/BN-2E FARL/BP-2E
Transparents Metallico / Metal Si / Yes FARL/BN-3E FARL/BP-3E
Emettit. FAIH/00-2E
Plastico Em+check FAIH/X0-2E
Plastic Ricev. FAIZ/LP-2E FAIZ/0N-2E FAIZ/0P-2E FAIZ/BN-2E FAIZ/BP-2E
Barriera 15 m Receiv. reg. FAID/0N-2E FAID/0P-2E FAID/BN-2E FAID/BP-2E
Through-beam Emettit. FAIH/00-3E
Metallico Em+check FAIH/X0-3E
Metal Ricev. FAIZ/LP-3E FAIZ/0N-3E FAIZ/0P-3E FAIZ/BN-3E FAIZ/BP-3E
Receiv. reg. FAID/0N-3E FAID/0P-3E FAID/BN-3E FAID/BP-3E
Portata 4 fili / 4 wires NO+NC  NPN 4 fili / 4 wires NO+NC   PNP 
Funzione / Model Distance Corpo / Housing Cav o Connettore  Cav o   Connettore
Cab le Plug Cab le Plug
Plastico assiale / Axial plastic FARL/BN-0A FARL/BN-0E FARL/BP-0A FARL/BP-0E
Catarifrangente 0,1...1 m Metallico assiale / Axial metal FARL/BN-1A FARL/BN-1E FARL/BP-1A FARL/BP-1E
Retro-reflective Plastico 9 0° / 9 0° plastic FARL/BN-2A FARL/BN-2E FARL/BP-2A FARL/BP-2E
Metallico 9 0° / 9 0° metal FARL/BN-3A FARL/BN-3E FARL/BP-3A FARL/BP-3E
Fotocellule a Connettore con ottica radiale
Plug exit photoelectric sensors with right angle optic
Fotocellula M18 a catarifrang ente per og g etti trasparenti 
M18 retroreflective photoelectric sensor for transparent objects
Codici di classe C / C class codes
I prodotti di classe C possono presentare limitazioni nei termini di consegna o sui quantitativi ordinabili
The class C products could be subject to delays in delivery terms or limits for the quantities to be ordered
cFA series - cylindrical photoelectric sensors











PHOTOELECTRIC SENSORS - C
Specifiche (In accordo con IEC EN  6094 7-5-2) - Specifications (According to IEC EN  6 0 9 4 7 - 5 - 2 )
Modelli a riflessione diretta / Direct reflection models
(1) Con ostacolo bianco kodak 90%  100 x 100 mm / W hite target kodak 90%  reflection 100 x 100 mm
(2) Con ostacolo bianco kodak 90%  200 x 200 mm / W hite target kodak 90%  reflection 200 x 200 mm
(3) Con ostacolo bianco kodak 90%  400 x 400 mm / W hite target kodak 90%  reflection 400 x 400 mm
(4) Protezione garantita solo con il cavo a connettore correttamente montato / Protection guarantee only with plug cable well mounted
* 800 mm versione con ottica radiale / radial optic version
Emissione LED rossa / Red LED emission Emissione LED infrarossa / Infrared Led emission
Modello / Model FAR* /* * - * * FAI* /* * - * *
2 3 6 7 8
Distanza di rilevazione nominale
100 mm 100 mm 400 400 1000*
Nominal sensing distance (1) (1) mm (2) mm (2) mm (3)
Emissione / Emission Rosso / Red (660 nm) Infrarosso / Infrared (880 nm)
Corsa differenziale / Differential travel ≤ 10%
Ripetibilità / Repeat accuracy 5%
Tensione alimentazione / Operating voltage 10-30 Vc.c./Vd.c.
Ondulazione residua / Ripple ≤ 10%
Corrente assorbita / No load supply current 30 mA
Corrente di uscita / Load current 100 mA
Corrente di perdita / Leakage current 10 µ A
Caduta di tensione in uscita / Output voltage drop 2 Vmax. IL = 100 mA
Tipo uscita NPN o PNP Q / Q  not output or
Output type (LO/DO selezionabile / selectable modello speciale / special model)
Frequenza di commutazione / Switching frequency 250 Hz
Ritardo alla disponibilità / Time delay before availability 200 ms
Protezione elettriche alimentazione Inversione di polarità, sovratensioni impulsive
Supply electrical protections Polarity reversal, impulsive overvoltage
Protezione elettriche uscita / Protection electrical output Cortocircuito (autoripristinante) / Short circuit (autoreset) Overvoltage
Regolazione di sensibilità / Sensitivity adjustment No Si / Yes NO Si / Yes Si / Yes
Limiti di temperatura operativa / Operative temperature range -25°C…  +70°C (senza condensa / without freeze)
Deriva termica / Temperature drift 10%  Sr
Interferenza alla luce esterna 5000 lux (lampada ad incandescenza) - 10000 lux (luce solare)
Interference external light 5000 lux (incandescence lamp) - 10000 lux (sun light)
Grado di protezione / Protection degree IP67 (EN60529) (4)
Compatibilità elettromagnetica Accordo / According to EN50082-2; 1995; EN60947-5-2; 1999
EMC Accordo / According to EN50081-1; 1993
Indicatori LED Giallo (Stato luce) o (stato dell’uscita nelle versioni speciali LO/DO)
LED indicators Yellow (Light status) or (output status in the LO/DO  special versions)
Materiale contenitore PBT (plastico / plastic) / Ottone nichelato-nicked plated brass
Housing material (metallico / metallic) / PC (passacavo / cable exit)
Materiale ottica / Optic material PC
Coppia serraggio / Tightening torque 40 Nm
Peso (appros.) / W eight (approx) 0.10 kg (plastico / plastic); 0.12 kg (metallico / metal)
FA series - cylindrical photoelectric sensors









c - SENSORI FOTOELETTRICI 
Modelli a catarifrangente e polarizzati / With reflex and polarized models
Emissione Infrarossa Polarizzato / Polarized Lettura trasparente
Infrared emission emissione rossa / red emission T ransparent objects reading
emissione rossa / red emission
Modelli / Models FAIC/**-** (1 ) FAIM/**-** (1 ) FARP/**-** (1 ) FARN/**-** (1 ) FARL*/**-** (2 )
Distanza di rilevazione nominale
4 m
3 m assiali / axial
1 m
Nominal sensing distance 2 m radiale / radial
Emissione / Emission Infrarosso / Infrared (880 mm) Rosso / Red (660 nm)
Corsa differenziale / Differential travel ≤ 10%
Ripetibilità / Repeat accuracy 5%
Tensione alimentazione / Operating voltage 10-30 Vcc / Vdc
Ondulazione residua / Ripple ≤10%
Corrente assorbita / No load supply current 30 mA
Corrente di uscita / Load current 100 mA
Corrente di perdita / Leakage current ?10 µA
Caduta di tensione in uscita / Output voltage drop 2 Vmax. IL =100mA
Tipo uscita NPN o PNP, uscita / output Q / Qnot o / or
Output type LO/DO selezionabile / selectable (modello speciale / special model)
Frequenza di commutazione / Switching frequency 250 Hz
Ritardo alla disponibilità / Time delay before availability 200 ms
Protezione elettriche alimentazione Inversione di polarità, sovratensioni impulsive
Supply electrical protections Polarity reversal, transient





Si / Yes Si / Yes
Sensitivity adjustment Trimmer Trimmer Trimmer
Limiti di temperatura operativa / Operative temperature range -25°… +70° (senza condensa / without freeze)
Deriva termica / Temperature drift 10% Sr
Compatibilità elettromagnetica Accordo / According to EN50082-2; 1995; EN60647-5-2; 1999
EMC Accordo / According to EN50081-1; 1993
Interferenza alla luce esterna 5000 lux (lampada ad incandescenza / incandescence lamp)
Interference external light 10000 lux (luce solare / sunligh)
Grado di protezione / Protection degree IP67 (EN60529) (3)
Indicatori LED Giallo / Yellow (Stato luce o stato dell’uscita nelle versioni speciali 
LED indicators LO/DO / Light state or status of the LO/DO output in special versions)
Materiale contenitore PBT (plastico / plastic) / Ottone nichelato-Nicked plated brass (metallico / metallic) /
Housing material PC (passacavo / cable exit)
Materiale ottica / Optic material PC Plastico / Plastic PC
Coppia serraggio / Tightening torque 40 Nm
Peso (appros.) / Weight (approx) 0,10 kg (plastico / plastic); 0,12 kg (metallico / metal)
(1)
Con riflettore RL 110 / With RL 110 reflector
(2)
Con riflettore RL 113G o RL 116 / With RL 113G or RL 116 reflector
(3)
Protezione garantita solo con il cavo a connettore correttamente montato / Protection guarantee only with plug cable well mounted
cFA series - cylindrical photoelectric sensors











PHOTOELECTRIC SENSORS - C
Modelli a barriera / Throug beam models
Proiettore / Emitter Ricevitore / Receiver
Modelli / Models FAIH/X 0 -** FAIH/0 0 -** FAIZ /**-** FAID/**-**
Distanza di rilevazione nominale 20 m modello assiale / 15 m modello radiale
Nominal sensing distance 20 m axial model / 15 m radial model
Emissione / Emission Infrarosso (880 nm) / Infrared (880 nm)
Corsa differenziale / Differential travel ≤ 10%
Ripetibilità / Repeat accuracy 5%
Tensione alimentazione / Operating voltage 10-30 Vcc / 10-30 Vdc
Ondulazione residua / Ripple ≤ 10%
Corrente assorbita / No load supply current 25 mA
Corrente di uscita / Load current 100 mA
Corrente di perdita / Leakage current ≤ 10 µA a Vmax
Caduta di tensione in uscita / Output voltage drop 2 Vmax. IL =100mA
NPN o PNP Q / Qnot output or
Tipo uscita / Output type (LO/DO selezionabile/selectable
modello speciale/special model)
Frequenza di commutazione / Switching frequency 250 Hz
Ritardo alla disponibilità
200 ms
Time delay before availability
Protezione elettriche alimentazione Inversione di polarità, sovratensioni impulsive
Supply electrical protections Impulsive overvoltage polarity reversal
Protezione elettriche uscita Cortocircuito (autoripristinante)
Protection electrical output Short circuit (autoreset) - Overvoltage
Regolazione di sensibilità / Sensitivity adjustment No No Si / Yes trimmer
Limiti di temperatura operativa / Operative Temperature range -25°C ... +70°C (senza condensa / without freeze)
Deriva termica / Temperature drift 10% sr
BK /2 collegato a 0
Ingresso di test spegne l’emissione
Check input BK /2 connected to  0
switches off the emission
Compatibilità elettromagnetica Accordo / According to EN50082-2; 1995/EN60947-5-2; 1999
EMC Accordo / According to EN50081-1; 1993
Interferenza alla luce esterna 5000 lux (lampada ad incandescenza / incandescence lamp)
Interference external light 10000 lux (luce solare / sunlight)
Grado di protezione / Protection degree IP67 (EN60529) (1)
Verde (alimentazione ON) Giallo (stato luce o stato dell’uscita nelle 
Indicatori LED / LED indicators
Green (power ON) versioni LO/DO) 
Yellow (light state or 
output status in the special LO/DO versions)
Materiale contenitore PBT (plastico / plastic) / Ottone nichelato - nicked plated brass (metallico / metallic)
Housing material PC (passacavo / cable exit)
Materiale ottica / Optic material PC
Coppia serraggio / Tightening torque 40 Nm
Peso (appros.) / Weight (approx) 0.20 kg (plastico / plastic) / 0.24 kg (metallico / metallic)
(1) Protezione garantita solo con il cavo a connettore correttamente montato / Protection guarantee only with plug cable well mounted
FA series - cylindrical photoelectric sensors









c - SENSORI FOTOELETTRICI 
Schemi elettrici delle connessioni - Electrical diagrams of the connections 







W H /2  NC










W H /2  NC





> U scita complementare NO  +  NC - NO  +  NC Complementary  output










open      = LOn









open      = DOn
> U scita L O /DO selezionabile - L O /DO selectable output 
P riettore / Emitter
M12
S u p p ly  ( -  )
S u p p ly  ( +  )
34
21
P riettore / EmitterM12  FA**/0*-**
S u p p ly  ( -  )




P riettore / Emitter
M12
S u p p ly  ( -  )
S u p p ly  ( +  )                                        C h e c k
34
21
P riettore / Emitter
M12
S u p p ly  ( -  )
S u p p ly  ( +  )                                        O U T  NC
34
21






Modello / Model FA**/B***
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PHOTOELECTRIC SENSORS - C
Curva di risposta - Response diagram
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Modelli / Models: FAI8/**-**
FA series - cylindrical photoelectric sensors
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Modelli / Models: FARL/**-** 
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> Modelli a catarifrangente e polarizzati - Retro-reflective and polarized models
Modelli / Models: FAIC/**-**  FAIM/**-**
cFA series - cylindrical photoelectric sensors
























V ersione a ottica assiale e cavo assiale














V ersione a ottica assiale e connettore assiale













V ersione a ottica radiale e cavo assiale
















V ersione a ottica radiale e connettore assiale
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> Modelli a barriera - Through beam models
Modelli / Models: FAIH /**-**  FAID/**-**  FAIZ /**-**
FA series - cylindrical photoelectric sensors















Axial M12 plug cable exit

Trimmer per la regolazione di sensibilità
Trimmer for sensitivity adjustement
 LED / LED
 Asse ottica radiale / Radial optic axis
 Uscita cavo radiale / Radial cable exit
















Versione speciale a ottica assiale e cavo















Versione speciale a ottica assiale e









































































Distribucion Electrica y Ele
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DISTRIBUCION DE BORNERAS DE SALIDAS
BORNERAS DE SALIDAS
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0 15-30VDC PLUG-IN PLACE Y TYPE 6ES7 224-1BD23 PART 3 OF 4
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0 15-30VDC PLUG-IN PLACE Y PART 4 OF 4224-1BD23TYPE 6ES7
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OUTPUT-BYTE
+24VDC
0 15-30VDC PLUG-IN PLACE Y PART 1 OF 4TYPE 6ES7 224-1BD23
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OUTPUT-BYTE
+24VDC
0 15-30VDC PLUG-IN PLACE Y PART 2 OF 4224-1BD23TYPE 6ES7
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DISTRIBUCION DE ENTRADAS Y SALIDAS DE PLC - 6
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INPUT-BYTE 0 24,4-28,8VDC PLUG-IN PLACE Y TYPE 6ES7 223-1BL00 PART 3 OF 4
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OUTPUT-BYTE
+24VDC
0 24,4-28,8VDC PLUG-IN PLACE Y TYPE 6ES7 223-1BL00 PART 1 OF 4
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SALIDAS / CONEXION PUENTE H - MOTORES PARA EJES
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Y1 Y2 Y3 Y4
S1 S2 S5
ALIMENTADOR DE TAPAS EMPUJE PINZAS 
S3 S4





















































































































































































































































































































































































































 Reconocer  los  componentes  del  sistema  de  alimentación  para  módulo  de 
almacenamiento vertical. 












Ítem  Descripción de Componentes  Cantidad  Sistema M/N/E 
1  Unidad de Alimentación 01 M 
2  Unidad de Desplazamiento  01  M 
3  Unidad de Almacenamiento  01  M 
4  Cilindros de Doble Efecto 04 N 
5  Pinza de accionamiento  01  N 




7  Compresor  01  N 
8  Unidad de mantenimiento  01  N 
9  Sensor proximidad fotoeléctrico 01 E 
10  Sensor fotoeléctrico control y contraste  01  E 
11  Sensor proximidad inductivo  01  E 
12  Sensor magnético  11  E 
13  Sensor final de carrera  04  E 
14  Llave Termomagnetica 01 E 
15  Relés  04  E 
16  Transformador de 220VAC a 24VDC  01  E 
17  PLC Siemens S7‐200 01 E 
18  Módulo de ampliación EM223  01  E 
19  Pantalla táctil HMI‐MCGS  01  E 
























































































































































 Según anexo de descarga de programa PLC seguir con  las  instrucciones y realizar  la
carga y descarga del programa en entorno STEP 7.
 Verificar la comunicación existente y correcto proceso de carga y descarga.
 Según anexo de descarga de programa HMI seguir con  las  instrucciones y realizar  la
carga y descarga del programa en entorno MCGS.
 Verificar la comunicación existente y correcto proceso de carga y descarga.
4. CONCLUSIONES Y OBSERVACIONES
Escriba en  forma clara y precisa 03 conclusiones y 03 observaciones de  la experiencia
realizada.
